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ABSTRAE

Energl listrik adalah energi vyang paling

memegang peranan dalam menjalankan proses induj;ri.

yang terjadi pada penyedia energi tersebut dal

banyak
Gangguan

hal ini

generator akan mempengaruhl proses yang ada |dalam Dproses
produksi yang sedang berjalan. Untuk mengatasij hal tersebut

dibutuhkan penyedia energi cadangan jadi bila

ada

sewakKtu - wakKtu mengganggu generator utama, atau

Keleblihan D»eban.

Generator dalam hal 1ini vyang Dberfungsi
penyedia energli mempunyal syarat - syarat tertentu untuk
melakukan synchronisasi dengan generator yang [lain.
untuk melakukKan synchronisasi tersebut syarjat -

tersebut harus di penuhi.

masalah
terjadi

sebagai

Dimana
syarat

Daril syarat - syarat tersebut yang merygpakan’ input
analog diolah dan dibandingkan antara dua generator yang
Kemudian dijadikan masukan bagi IBM PC Wang

mikroprosesor 8088 untuk melakukan syncronisasi].

Alat 1inil di desain untuk memonitor syarlat -
Kerja paralel tersebut dan memberikan informasi Kepada IBM
PC saat yang tepat untuk melakukan proses |synchronisasi
dan mengatur peralatan penggerak bila terjadi
pemenuhan syarat - syarat Keerja paralel tersedut.

berbasis

syarat

Ketidak
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1.1 LATAR BELAKANG

Dunia Industri Sebagal suatu Kelg

pengguna energl listrik, banyak menggunakan ent

sebagal energli utama dalam menggerakkan ]

peralatannnya (misalkan motor - motor ). Sul

listrik dalam industri biasanya didapatkan

{Perusahaan Listrik HNegara) sebagail sumber

generator sebagal sumber pembantu dan kadal

dioperasikan sebagai cadangan.
Kadang diperlukan suplai pembantu untukK mendukuj

agar tidak mengalami Kkelebihan beban

Penambahan suplai dari generator untuk bekK(

diperlukan untuk menanggung beban sehingga tidak

Jalannya proses produksi.

Perkembangan mikKroelektronika dan kK
pesat dapat diaplikasikan dalam industri 4
digunakan untuk membantu pengaturan si

paralel generator, agar didapatkan suatu pel

handal dan effisien.

PemakKaian teknologi mikroeleKtronika
didasarkKan pada pertimbangan Keandalan, effisien

Kemudahan rengoperasian dibandingkan bila

reralatan mekanis dan manual yang selama ini dij

Setelah mengetahui Keandalan dengan

teknologi mikroelektronik dan Komputer

didapatkan hasil yang optimum dari peralatan

P L

a1

RILIE

INSTITUT

Pada beban maKsimum Kadang

bmpoK besar

ergl  listrik
beralatan
blai energi
dari PLN

utama dan

g Kadang

ng fungsinya
(overloaded).
prja bersama
mengganggu
bmputer yang
plam hal ini
Etem Kerja

ralatan  yang

ian Komputer
51 Kerja dan
menggunakan
pakai.

menggunakan

makf@ diharapkan

industri yang

FERICE T T
§ IRl

SEPULUH - MUPEiamse |




1.3

dipakal.

1.2 PERMASALAHAN
Judul tugas akhir yang diambil adalah

sinkronisasi Generator tiga phasa yang diinterf

N
.

Pengaturan

pcekKan Ke IBM

PC XT. Permasalahan sinkronisasi generator tigal phasa adalah

rpemenuhan persyaratan sinkKronisasi sebelum dil

paralel generator,

AKukKan Kerja

Syarat - syarat Kerja paralel genferator harus
dipenuhi lebih dahulu untuk melakuKan Kerja paralel Karena
bilé tidak dipenuhi akan terjadi Kerusakan pagda generator
yang akan dioperasikan paralel,.

Tujuan dari tugas akhir ini adalah merepcanakan dan
membuat suatu iperalatan yang dapat mengoperasikan
sinkronisasi generator pada Kerja paralel yang| selama ini
dilakukan dengan operasi manual dan mekanis, Adapun
permasalahan yang dibahas dan dipelajari adalanh
{. Pemanfaatan Unit Input dan Output (I/O Unifk ) sebagai

Jalur Keluar dan masuknya data dari dan Ke IBM PC atau
disebut Interfacing Ke IBM PC,

2. Proses pengambilan dan Konversi data dapi rangkaian
analog Ke digital dan sebaliknya dari peralbtan Kontrol
Yang mendeteKsl besaran - besaran syarat Kprja paralel
dari generator,

3. Rangkaian Analog peralatan Kontrol yang akah mendeteksi
data - data syarat - syarat generator paralel.

PEMBATASAN MASALAH

Dalam tugas akhir ipi dilakukan perencanaan dan

pembuatan peralatan Kontrol sinkronisasi geherator tiga




1.4 SISTEMATIKA PEMBAHASAN

1.5.

phasa yang diinterfacekKan dengan IBM PC XT.

generator tiga phasa adalah merupakan

mendekati kKeadaan dalam industri. Pada

menggunakan IBM PC XT digunakan software/atau

peralatan

Digunakannya
yang
pengontrolan

programming

Turbo Pascal untuk mengatur peralatan sinkronisési.

Dari masing - masing Unit akan dihubul

hgkan

3ecdara

hardware Ke IBM PC XT dan nantinya IBM PC XT akan memberikan

Keputusan saat yang tepat untuk melakukan Kerja

Pada tugas akhir ini dilakukan pembal

sistematika berikut ini,

Bab I membahas tujuan pemilihan judul tugas 4

Bab II membahas teori penunjang berupa

mikroprosesor dan peralatan renunjangnya, vya]

dan peralatan analognya,

tegri

Juga dibahas mengenal

paralel.

hasan dengan

AiKhir

dasar
tu I/0 unit

Peralatan

utama Yaitu generator dan motor vyang diggnakan untuk

pengoperasian Kerja paralel,.

Bab III membahas dasar perencanaan rangkaian ¢

4
o

yang digunakan serta pembuatan software

mengontrol sistem secara kKeseluruhan.
Bab IV Pengukuran dan pegujian dari alat guna
bukti Kebenaran dari perencanaan alat tersebut

Bab V merupakan Kesimpulan dari seluruh rembal

AKhir.
METODOLOG]
Pembahasan yang dilakukan bersifat ¢
teoritis. Secara teoritis akan dibahas peralatar

dan Central Prosesing Unit yang digunakan besert

fan Komponen

l1stem untuk

melengkapi

asan Tugas

raktis dan
rengontrol

a Komponen -

BILIK  PERPUSTS
INSTITUT TEKBO
SEPULUH ~ MUP

!

KALE
O




Komponen vyang menunjangnya. Secara praktis akdn diuraikan

mengenai pembuatan alat secara riil sesual dengdn tugas yansg

diberikan untuk Tugas Akhir ini.




BAB 11
TEORI PENUNJANG

11.1. SISTEM PEMBANGKIT TENAGA LISTRIX

D1 dalam sistem pembangkit Tenaga 1istrik terdapsd

bagian atau Komponen sebagai berikut

1. Generator

2. Penggerak Utama

3. PembangKit Medan

4. Perlengkapan Pengatur
5. Perlengkapan Pelindung
Kemudian

Sistem Pembangkit listrik dapat digamb

bagan dalam gambar 2,1 di bawah ini,

l EXCITERI l

REGULATION
AND f—
CONTROL l
PRIME | ~ L
MOvER GENERATOR 7
PROTECTION F
Gambar 2, 1 1

Bagan Sistem Pembangkitan Listrik

I1.1.1 GENERATOR

Generator adalah peralatan yang dapat mengubah su

mekKanik menjadi energil listrik dengan mema

sumbu penggerak utama (prime mover), dimana

tersebut didasarkan pada Prinsip induksi EMF.

Ittt

f) Basler Bleciric, 1989 Control of Electric generating Systen
Hygland - T1inols, USA hal |

[

t baglan

Arkan  dalam

CTRICAL
LOAD

Atu  energi
Kal rotor
Perubahan




Generator terdiri dari dua haglan, yvaitu Rotor d¢an Stator.
Stator atau bagian yang tidak bergerak terdiri diri lilitan
daya tiga fasa atau lilitan jangkar. Rotor ataulbagian yang
bergerak mempunyai Kutub medan magnetik vyang dibangKitkan
oleh arus searah. Pada saat condukKtor memotong flux magnetik
maka akan menghasilkan 1nduksi dinamis EMF ¥ang sesuai
dengan HukKum Faraday tentang InduKsi Electromagnetic. Ada
dua macam Jenis generator vyaitu generatorn serempak
(synchronous generator) dan generator tak derempak (

asynchronous generator ).

.,(::c/cli WINDING
/uvD RINGS
CAGE BARS

Gb. 2.2

Gambar Konstruksi Generator
Pada pemakaian praktek sehari - hari generatol serempak
lebih Dbanyak digunakan Karena kKemudahan dalam | pengaturan

tegangan, {frekwensi, daya dan daya reaktifnya.

2) Theraja, B L Blectrical Yechnology, Nirja Construction
& Developnent GO LYD ¥ev DEITH, T9B¥ hal 975




Stator merupakan aglan vang tidak berputar tel

besi bingkai cor yang menyangga besi jangKar, mem]

slots pada bagian dalamnya untuk menempatki

JangKkar. Sedangkan rotor seperti roda gerigi yaneg

<

P

Kutudbd Utara (N) dan Selatan (8) dibagian luanrj

Magnetis di exitasl (dimagnetisasi) dengan aru

disuplal oleh sumber DC pada 2

4 Ampere,

Karena medan magnet itu berputar, arus disuplai m

cincin belah. Sebagal tegangan existing yang re

maka ( ¢incin belah ) dan sikKat dibuat dengan

yYang sederhana. Jika rotor berputar, tahanan s

dipotong
dihasilkannya.

dan KkKutub S, akan menginduksi emf dan

arus [

jangkar, Dimana aliran pertamanya akan searah., Da

ocleh fluKs magnetik dan aKan menginduksl

Karena Kutub magnetik terdiri dari

rairl dari
t11K1 slots
in  tahanan
mempunyai

hya, Kutudb

e

b

DC  yang
blalui  dua
atif Kecil
Konstruksi
Lator akan
Emf vang
Kutub U

tahanan

1

am hal ini

emf DbolaK balik dihasilkan dalam renghantar stator vyang
A
N z
" Mgen o )
== 1 '.I ( .
b ‘
a
I’ STATOR
b. 2,333 Gb, 2,3, 3D
Proses Pembangkitan Listrik
frekKwensinya tergantung oleh jumlah Kutub U dan § nya yang
melewatli penghantar dalam tiap detiknya dan arahrlya sesuai

dengan hukum tangan Kanan Fleming.

3) ibid, hal 324




I1.1.2 PEMBANGKITAN ARUS DAN TEGANGAN.

JikKa dimisalkan suatu 1lillitan mempunyai N ilitan dan
berputar pada suatu bidang magnet yang sama dan memiliki
Kecepatan sudut angular w rad/det dalam wakKtu t {etikK maKa

menurut hukum Faraday bahwa EMF terinduksi adalal diberikan

dengan persamaan sebagai berikut

e = -d (N J ) volt
dat
= - N4 (?n Cos Wt) volt
= - N QOB W (- Sin wWt) volt
= N i» W Sin Wt Volt
= W N or Sin Wt Volt
= W N o8 Sin © Volt N I & B
Dimisalkan € = 90 atau e berharga maKsimum mak3
Ea = WNO = WNBI A
z enf N Ba A Volt ...... (11)

T | “‘i'i a-'*;'"*!y #
Sy A e

creer - mend

Gambar 2.4 2

d Bentuk gelombang Yang dibangKitKkan

diman
By. = Kerapatan Fluks dalam Wb/mf

A = luas 1ilitan dalam M e

3) 1bid, hal 322




maka Jjika persamaan tersebut digabungkan,

e = Ep Sin ©

1"

Eg Sinwt Lo (3)
FPersamaan tersebut identik pula untuk arus

1

Ip Sin Wt

Jika W = 2nft, maka

e = E, Sin anft
: Ey Sin 271 t
T
h = In Sin g]_f t
T

Dapat disimpulkan dari persamaan diatas bahwa emf

’ terihduksi merupakan suatu gelombang sinus.

I1.1.3 KECEPATAN DAN FREXWENSI
Dalam generator AC terdapat hubungan antara kecepatan putar

(R) rotor dengan frekwensi emf yang dihasilkan | dan Jumlah

Kutub,

0

Gambar 2.5 %

Medan magnetik rotor yYang berputar

a

Dimisalkan Penghantar jangkar Yang diberli tanda g terletak
di tengah - tengah dari Kutub N Yang berputar sepran jarum

Jam, maka penghantar terletak pada tempat vyang mempunyai

S1ibid, hal 915




Gambar 2.6 §

Kurva tegangan dan waKtu

Kurva A mempunyali persamaan
€\ = Em Sin Wt

Kurva B mempunyai Persamaan
eB = Em Sin ( Wt - B )

Kurva C mempunyai persamaan

e = Er Sin ( Wt - («x+ B ))
T E A o —
ﬁ"... . g‘.cmlmul
", “ .a,.msmlu“¢)
l" ' ‘,
o "
-~ ¢ ‘

Gambar 2.7’

Kurva fasa "lead" atau "lag"

T A - .

6) Ibid, hal 326
1} Ibid, hal 327

10




Kerapatan flux yYang maximum akan mempunyai emf
Yang diinduksikan pada penghantar. JiKa penghan
di  titik A maka mempunyai emf terinduksi yang

Jika terletak di tengah KkKutub S makKa

terinduksi yang maksimum Karena Kerapatan flukj

adalan maksimum. Misalkan

P = Jumlah kutub magnetik

N = Kecepatan rotasi

f = FrekKkensi GGl induksi délam Hertz
maka cycle/putaran penuh = P/2
Jumlah putaran penun/detik - n/60

Frekwensi Yang dihasilkan

P/2 X n/60

Lar

mempunyai

ang maximum

terletak
minimum dan
emf

b di titik B

Jadi didapatkan rumus f = PN Hz
’ 120
Jadi untuk tegangan bolak - balik dengan frekwensi 50

hz,

Kutub dibutuhkan Kecepatan putar dari

1500 rpm,.

II.1.4 PERBEDAAN PHASA

dibangKitkan dengan generator yang mempunyal 2

Pasang

benggergk utamanya

JikKa dimisalkan terdapat tiga lilitan tunggal yang hampir
sama satu sama lain dan dipisahkan dengan dudut dan
diputar dalam medan magnet yang sama dan dipdtar dengan
kecepatan sudut yang Sama, maka nilai emf terinduksi Ketiga
111itan tersebut adalah sama tetapi emf dari Ketilga 1lilitan
tersebut tidak mencapai maKsimum atau minimum secara

bersamaan, maka dapat dilihat pada gambar 2, €

11
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JiKa B  mendahului A dengan sudut {0 seperti dajlam gambar
diatas maka persamaannya adalah

€ Ea Sin wt

H

o

€8 = Es Sin (Wt + g )

Tanda + adalah mendahului dan - adalah tertinggal

I1.2 PENGGERAK UTAMA

Penggerak utama generator dapat berupa met$in diesel,
turbin uap atau gas, turbin air ataupun turbin apgin, Dalam
tugas akhir ini digunakan motor sebagai penggerak utama

generator.

II.2.1 MOTOR SEBAGAI UNIT PENGGERAX
Pada prinsipnya untuk menggerakkan suatu gderalatan
dengan arah rotasi maupun translasi dibutufkan sumber
penggerak dalam hal ini digunakan : motor ligtrik, vyang
Kerjanya sebagal pengubah energi l1istrik menjadi energi
gerak (energi mekanis). Adapun pemilihan motlr sebagai
peénggerak  harus memperhatikan : Kkecepatan, pengaturan
Kecepatan, torsi motor, daya motor dan sebagpinya. Hal

tersebut untuk mendapatkan effisiensi Kerja vyahg tinggi.

I1. 3. XERJA PARALEL GENERATOR.

Untuk melakukan Kerja para;el maka perlu dipenuhi Kondisl -
Kondisi berikut
(1). Tegangan effektif terminal harus sama besar dengan

dengan tegangan genarator lain
(11). Kecepatan dari génerator yang akan diparal¢lkan dalam

hal ini adalanh frekwensinya harus sama dengan frekwensi
R A

BILIK PERPUSTAKALE
INSTITUT TBXBOLO®:
BEPULUN - # vsaamil
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genarator lain,

(iii). Phasa dan urutan prhasa tegangan genexator harus

identik dengan phasa ~ tegangan genedator lain.
) B 8US-BARS
Y )l
R )Q )
!
) :
N\
L LC\P L
R 'Y

AA
YWy
~

Gambar 2.8 o

Hubungan Kerja paralel antar Generaton
UntuK mendeteksi Kerja paralel tersebut Kita
menggunakan syncronscop lampu yang menggunakpn prinsip
hubungan terang atau gelap untuk mendeteksli frekwensi dan

urutan phasa dari generator yang akan dihubungkhn paralel

:1 BUS-8ARS !

MACHINE - MACHINE ?

Gambar 2.9 9

Hubungan antar Busbar

8] Ibid, hal 1015
9) Ibid, hal 1016




Sedangkan voltmeﬁer digunakan'untuk mendeteksl

Jika sebuah generator akan beKerja para

;generator lainnya maka Generator tersebut diputar

tegangan.

terlebih

el dengan .

14

dulu mendekatl Kecepatan sinKronnya dengan sebuall motor

penggerak mula dan diatur Iy ( arus medannya )| sehingga
tegangan terminal generator satu sama dengan| generator
lainnya. SedangKan untuk mendeteksi ffékwen31 dan beda fasa
antar generator dan ’digunaxan hubungan lampu gynchroscop
hubungan gelap dan terang. “Jika rangkaian tersgbut  benar
artinya urutan fasanya benar maka lampu - lampy tersebut
akan berkedlp sesual dengan selisih frekwensi lis4rik antar

generator. tetapi Jika lampu - lampu tersebut tidgk berkedip
maka frekwensi listrik sudah sama antar generatoy. Lampu -
lampu tersebut diletakkan pada tiap sudut sugtu bentuk
segitiga dimana kKecepatan berkedipnya lampu tergebut akan
menunjukkan Kecepatan berputarnya generatdr. Saat
memparalelkan adalah pada saat Li mati, L2 dan I3 menyala
terang. Dalam Keadaan ini poslsli semua fasa sigtem antar
generator saling berimpit
‘Uniux mensinkronisasi eenérator tiga phasa mgka hanya
diperlukan mensinkKronisasi satu phasa saja, karlena phasa

yYyang lainnya akan mengikuti secara otomatis

Diagram Phasor antar fasa

Gampar

10) locsit 1016




1%
II. 4. ARSITEKTUR MIXROKOMPUTER IBM PC

- IBM PC atau International Bussiness Machine Personal
Computer adalah salah satu produk Romputer vyang tersgolong
sebagai mikroKomputer yang sejakK satu deKade leblh mengalami
perkembangan teknis dan pemasaran vyang sangat pegat. Hal ini
memang Karena IBM PC sangat luwes dalam apliRasinya dan
tidakK memonopoli dalam menciptakKan suatu unit sistem serta
Pengembangan sistem operasinya, melainkan bekKerjdsama dengan
pPérusahaan lainnya seperti Microsoft, Seattld Computer
Company, Sistem Operasi Digital Research, Tandol] Magnetig,
Epson serta yang lainnya, i) |

Konfigurasi sistem dasar IBM PC meliputi unit sistem
perangkat eleKtronik utama Komputer, dua diskdrive,
Keyboard, sebuah tampilan ( video display ) ddn printer,
Yang tergambar pada gambar 2. 7. Di dalam unit silstem IBM
PC yYang dipakai terdapat mic;oprosessor 16 bit | 8088 yang
beKerja sebagal unit pemroses utama.

Di dalam Unit Sistem IBM PC vyang dipakali terdapat
microprosesor 16 bit 8088 yang bekerja sebagai unlit pemroses
utama, read only memory, random access memory, Interface
untuk diskKdrive dan peralatan monitor, catu dayp, speaKer
untuk apliKasi audio, dan delapan eKspansion plot untuk

pengembangan lebihn lanjut.

{1)Breiner C, RoberiIBM PC Trouble shooting & Repair Gulde

{ Slavson Communicalion, Tic )




Gh., 2, 1112

Diagram IBM - PC X7

II.5 MIKROPROSESOR 8088

MiKroprosesor 8088 adalah merupakan

mikroprosesor 8086 yang diprodukKsi oleh INTEL.

perbedaan pokok diantara mikroprosesor tersebud

e e

iE}Lewls,C.ngebre¢th.Interfacing te IBY Personal Computer

—— e

Indianapolis, Indiana Howard M. Sams #o, Inc, 1963}, Hal o

penpgembangan

v

terdapat

adalah

16
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I1.5.2. PENGADDRESSAN PADA MEMORY

Didalam 8088 mikroprosessor mempunyai KdraKteristik
Khusus, yaitu mampu memberikan address lebih dari 65. 536
byte data vyang ditentukan oleh 16 bid address
field. Mikroprosesor 8088 mempunyal 20 bit address yang
secara fisik mampu memberikan address pada ﬁemcry sebesar
1. 048. 576 byte. Akan tetapi instruksi - instruksi pada 8088
harus disesuaikan dan dimanipulasi pada addresls 16 bit.
Sehingga hanya memory 65. 536 byte saja yang digunakan oleh
pemrogram, Untuk mengatasi hal ini loKasi memory| sebesar 1
megabyte tersebut dibagi menjadi segment - segment yang
berukuran 64 Kbyte saja yang lokasi awalnya dithnjuk olen
register 16 bit Khusus yang disebut segment register.
Address pada segmént register digunaKan rada lokasi dalam
daerah i megabyte dengan menggunakan instruksi pada 8088

yang beroperasi pada daerahUntuk

mencegah masalah ini, segment register 16 bit |ditentukan

pPada batasan 186 byte, s e
0

|_tocicAt Avoness ROESEL
N
. o t )
SEGHENT nEGISTEN | [ o57ﬂﬁ§%ﬂ§§g
e o

ST g

BIT
L_gnYNCALJEﬁénYAoonEs;—],
GAMBAR 2, 12V

PEMBANGKITAN ADDRESS MEMORY PADA 8088

T e e e - — .

3} 1bid, hal 34
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Pada 8086 pin datanya sebanyak 16 pin yang s¢bagian pin
tersebut terhubung dengan Pin address. 8086 ,d"kelompgkkan
dalam miKroprosesor 16 bit Karena memiliki |jalur data
internal dan eKsternal masing - masing 16 bit. ain halnya
dengan 8088 yang memiliki Jalur data internal 16]|bit dengan
Jalur data eKsternal yang hanya 8 bit, AKkan {qetapi 8088
dikelompokKkan dalam mikKroprosesor 16 bit Karena Hemampuannya
untukK melaksanakan operasi yang menggunakKan openan 16 bit.

Intel 8088 beroperasi bada frekwensi 4,77 Mhz dan bisa
diperbesar sampai 10 Mhz.

Untuk lebih jelasnya bisa dilinat pada jalur - Jalur yang

ada pada miKkroprosesor 8088 CPU,

I1.5.1. FUNGS! PADA KAXKI - KAXI IC 8088 CrU
Pada 1IC 8088 terdapat 40 kKaki yang bilsa terbagi
menjadi delapan Kelompok dari kKaki - kKaKi yang ada pada 8088
ialah |
1. 8 bit untuk sistem data
2. 20 jalur untuk address bus

3. Jalur untuk “sumber tegangan dan grouind untuk

interface board,
4. Jalur clock dan sinyal - sinyval timer.
5. Jalur Control untuk memory atau I/0 read|atau write

6. Jalur masKkable dan non maskable interupt|request,.

7. Jalur untuk status flag.

8, Jalur bus cycle status




19

Dalam 1 megabyte, pada beberapa batasan 16 bytd, physical

memory address dibentuk oleh bpenambahan isi segmgnt register

4 Dbit Ke Kiri dan penambahan itu dibentuk darj instruksi

address 16 bit. Seperti pada gambar 2 - { diatas.
Mikroprosesor 8088 mempunyai empat belds register

16 bit yang terbagi dalam bebefhpa Peéister antana lain

- Empat data register

- Empat pointer dan indeks register

- Empat segment register

- -Satu instruction pointer register

- Satu flag register

OATANEGISTERS

! 07 0
. AX All AL
ox oH oL
cx e cL
ox o oL

POINTEN AMD INDEX REGISTERS

1§ . 0
s | STACK POINTER
o BASE POINTER
] SOUNCE INDEK
ol ) ODESTINATIONIINDEX

SEGMCNTNEGISTERS

15 . 0 .
cs ' CODE
Ds OATA
ss§ STACK
ES _ EXTRA

INSTRUCTION POINTER AND FLAGS
15 Q
“ip INSTRUCTION

0
. FLAGS o [T A [P Te FomTEn
’ 19 V109 87 6854 37710

Gambar 2,13

Register 8088




I1.5.3 DATA REGISTER «
Kelompok data register terdiri dari em

enam Dbelas bit Yang biasa digunakan oleh inst

untuk melaksanaKan operasi - operasi logika dan
Keempatnya adalah sebagai berikut

- AX (accumulator)

- BX (base register)

- CX (count register)

- DX (data register)

Register - register ini juga dapat

sebagai register - register 8 bit ¢ AH, AL, BH,

DH dan DL) untuk operasi - operasi byte dari ins

I1.5.4 POINTER DAN INDEKS REGISTERS

Kelompok rPointer dan indeKs register
empat register 16 bit yang digunakan untul:
effeKtisf memory adddress,

berikut

StacKk Pointer )

Base Pointer )
Source Indeks )
Destination Indeks )
Register - register digunakan untuk op

dan aritmatika.

I1.5.5 SEGMENT REGISTER

Untuk Ke empatnya adalph

bat register
ruction set

aritmatika,

di address

HL, CH, cCL,

Yruction set.

terdiri atas

membentul

DA

enRagat

enasi logika

Kelompok ‘register segment terdiri aths empat
register 16 bit ( C8, Ds, SS, ES ) Yang digunaKan untuk
menempatkan segment - segment 64 Kbyte di dalhkm loKasi
address megabyte. arii segment

Bagian dari address awal d

—

SEPULUM ~ MOP

MILIK PERPUSTA
INSTITUT TBKBOL

J—

Eish
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register yang disimpan dalam segment

segment base. Keempat register tersebut adalah
- CS ( code segment )
- DS ( Data segment )
- S8 ( stack segment )

- ES ( Extra segment )

I1.5.6 INSTRUCTION POINTER REGISTER

Instruction register merupakan (IP)

merupakan sebuah register 16 bit yang memuat offdet

dari instruksi berikutnya,

dari code segment yang sekKarang.

II1.5.7 FLAG REGISTER

Flag register
tetépi hanya sembilan bit
gambar 2‘—

Yang tampak pada

merupakan bit - bit status yang mencerminkan hasil

operasi logika dan aritmatika sebagai berikut

- Bit 0, Carry flag (CF)

- Bit 2, Parity flag (PF)

- Bit 4, Auxilliary Carry Flag (AF)

- Bit 6, Zero flag (ZF)

- Bit 7, Sign flag (SF)

- Bit 11, Over flow flag (OF). Ketiga

lain merupakan bit-bit Kontrol, sebagai

- Bit 8, +trap flag (TF)

- Bit 9, Interrupt Flag (IF)

- Bit 10, Direction Flag (DF)

register

ditinjau terhadap address

merupakan sebuah register a6
- nya saja yang digunakhn

Enam dari bit -

disebut

register
address

base

bit
seperti
bit ini

operasi -

bit vyang

berikut ;

>

21
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Il1. 6. RANGKAIAN CLOCK

Pada miKroKomputer IBM PC - XT, miKpoprosessor
8088 DbeKerja dengan clock 4, 77 Mhz. RangKkaian | oscillator
menggunakan crystal 14, 31818 Mhz yang dibagi tigh oleh 1IC
8284 selanjutnya sinyal tersebut dibagi empat mpnghasiilkan

sinyal 1,19 Mhz untuk memberi sinyal clock pPada timer/conter

I1.7 SISTEM BOARD BUS

Bagian - bagian yang fungsional sistem boatd IBM PC
dihubungkan Ke CPU 8088 melalui sistem bus. Bus ihi terdiri
bermacam - macam'antara lain data, addresr controil, timing,
interrupt request dan DMA control. Sstem Dddardg Juga
dilengkapi dengan 8288 bus controller chip yvyang mgnghasilkan

sinyal - sinyal control.

I11.8. SISTEM MEMORY

Pada sistem board IBM PC digunakan 2 macam nlemory RAM
dan ROM. RAM adalah Random Access Memory dimana memory ini
akan hilang bila listrik dimatikan sedangKan ROM adalah Read
Only Memory atau memori yang bersifat residelnt, untuk
rembagian loKasi memory serta fungsinya dalam IBM| PC dapat
dilihat pada tabel 2. i
RAM pada lokasi address 0OOOOH sampai OBFFFH dapafk dilihat
pembagiannya lebih terinci dalam tabel 2 - 6. Dikini bisa
dilihat bahwa address OOOQOH sampal address O3FFH digunakan
'ROM  berada menurut fungsinya dibagi seperti dalam tabel
2 - 1 Dalam tabel 2 - 2, Dibawah ini tampak bahwa oKasi RAM
address OO0Q0OOH sampai OO3FFH dipaKai untuk Penyimpanan

vVeKtor interrupt dari program yang terdapat pdda BIOS,

program DOS, Program BASIC atau Program lainnva.




OO040Q0H
OCO4FFH Daerah data BIOS
COS00H
OOSFFH Daerah data BASIC dan Dod
OQ0600H
O06FFH 62,5 K RAM untuk pemakai
Pemakaian loKasi address oleh ROM terletak prada
address COOOOH sampai FFFFFH yang dialoKasiKkan Pada 262, 144
atau 256X loKasi memory yang dapat mengatuf unipg input
output yang digambarkan pada tabel dibawah,
TABEL 2.3 PEMBAGIAN LOKASI MEMORY ROM
Address system system
( Hex ) 16K/64K 64K /pPS56K
COOOO0OH 32K . 192K] ROM
CT7FFFH untuk| ekspansi
dan Kontrol
C8000H 16K
CBFFFH Hard disk control
CCOOO0OH tidak dipakai
F3FFFH
F4000H SokKet untuk ROM
F5FFFH
F6000H ROM BASIC (32K)
FDFFFH
FEQOOOH ROM BIOS (8K)
FFFFFH
I1.9 SYSTEM BOARD TIMER /COUNTER
Untuk mendukung fungsi timing/counting, IBM |PC - xT
dilengKkapi dengan sebuah IC 8253 Timer/counter denpgan tiga

timer/counter 16 bit, Untuk input clock dari Ketig

timer/counter ini di drive oleh sinyal clock 1,19

Output timer channel 0 dihubungkan dengan sistem

level 0, dan diprogram untuk membangkitkan interrupt

h  channel
Mh =z,

interrupt

setiap

dan

23
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54,925 millidetik ( seKitar 18,2 Kali per detik |. Timer ini
di gunakan oleh routine - routine I/0 dan penunjfkkan waktu
clock,

Output timer Channel 1 digunakan untuk mémbangkitkan
sinyal DMA request pada DMA channel 0, yang diguhakan untuk
menyegarkan memory dinamik rada sistem. Hal in}l dilakukan
dengan menghasilkan suatu dummy memory read cycl¢ setiap 72
Clock prosessor ( atau setiap 15, 12 microdetik ),

Output timer channel 2 digunakan untuk mendrive audio

speakKer dan mentransmisi data Ke audio cassete| port pada

Sistem board.

I1.10 SISTEM BOARD DMA

Beberapa peralatan I/0 seperti diskefte drive,
mentransmisi data lebih cepat daripada yang dapat| di tangani
‘oleh CPU dibawah control suatu program. Untuk merlgatasi hal
ini, Sistem Dboard IBM PC XT dilengKapi dengar] 8237 DMA
controller. IC ini mengirimkan data antara memory dan
Peralatan adapter tanpa menyertakan CPU.

IC controller ini memiliki empat DMA chlannel vyang
memilikKi fungsi sebagai berikut, ( berurutan dari| prioritas

tertinggi sampai yang terendah ).

- Channel 0 : digunakan untuk meyegarkKan RAM

- Channel 1 : belum digunaKan

- Channel 2 : digunakan oleh diskette drive| adapter
- Channel 3 : belum digunakan

I1.11 SISTEM BOARD INTERRUPT

MiKroprosessor &088 mempunyai dua fasilitas interrupt

hardware, Yaitu maskKable interrupt dan non maskable




interrupt. Karena level interrupt vyang diper
banyak daripada yang tersedia,. maka Sistem boan
dilengkapi dengan 8259 Inteyrupt Priority Contrd
reralatan ini Kemampuan masaKable interrupt dipd
delapan level 1n£errupt (IRQY - IRQ).

masakabl ¢

lukan 1lebih
d IBM PC XT

ller. Dengan

Penggunaan non maskKable dan interrupt
pada IBM PC - XT adalah sebagai berikut {  berurutan dari
prioritas tertinggi sampal terendah ) FF)

-  NMI Base board RAM parity, 1/0 <c¢hannel check,

untuk numerik prosessor 8087

- IRQO System timer output 8253 channell| o

- IRQH ¢ Keyboard scan code interrupt

- IRQ2 .: belum digunakan

- IRQ3 ¢ asynchronous & SDLC adapter { sekpnder)

- IRQ4 asynchronous & SDLC adapter ( prlimer )

- IRQS fixed - disk adapter

- IRQ6 disket drive adapter

- IRQ7 paralel printer adapter
Pada slot tambahan di IBM PC - XT dapat di jumphi input -
input IRQZ sampai IRQ7 yang dapat digunakan |oleh wuser,

asalkan belum digunakan oleh adapter - adapter d

Keperluan vyang lain

I1.12 SYSTEM BOARD INTEGRATED 1/0 ADAPTER

Sistem board IBM PC XT di lengKapi dengan

adapter untuk Keyboard, audio speaker, dan au

port. Peralatan

menggunakan 8256%,

Chip ini memiliki tiga port

} atas atau

adapter -

dio cassete

- beralatan dipaduKan pada sisten bus dengan

1/0 8 Dbit.

rluas sampai -

25
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Port port ini digunakan dalam hal - hal sebagai berikut

- Membaca data dari dip switch Konfigurasi| system
- Membaca scan code dari keyboard
- mendrive audio speaker

- Membaca serial data

- mengontrol motor pada disk drive

- dll

IT1.13 PROGRAMMABLE PERIPHERAL INTERFACE 8255

Progfamable Peripheral Interface 825% adalah rangkaian
terpadu wukuran besar yang diKemas dalam dual in| 1ine yang
dirancang untuk digunaKan menginterface bermachm - macam
fungsi I/0 pada sistem MiKkroprosessor (CPU).

Didalam diagram &25% terdapat empat {block yang

Ssecara fisiK dapat dihubungkan dengan péralatan di
luar. Empat bloK tersebut adalah
- Port A (PAO - PAT)

- Port B (PBO - PRT7)

- Port C lower (PCO - PC3)

- Port C upper (PC4 - PC7)
Kelompok sinyal tersebut terbagi menjadi tiga I/0 port
yang berbeda vyaitu port A, port B dan port C. Semua
bagian di dalam '8255 tersebut dihubungHan dengan
internal bus data, dan melalui internal bus data inilah

data diKirim dan diterima oleh setiap port.

BILIK  PERPUSTARALR
INSTITUT TBKBOLOG

SEPULUN ~ [MOPEisnay

}
!
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BloK diagram PPI 8255,

II.14, FUNGSI PIN - PIN PADA 8255
Pada bagian ini Kita menerangkan pin - pin yg4ng terdapat
pada 8255, dan fungsi - fungsinya.

1} DO - DT

Merupakan input dan output dari PPI 8255, Semua data
akan dibaca dan ditulis dari dan Ke PPI 8455 melalui
delapan jalur ini.

2) ¢Cs

CS akKtif rendah maka PPI 825% dapat berhuburgan dengan

CPU.
3) RD

RD aKtif rendah, dengan CS berlogika rendah | maka 8265

Sign, Aviar & Triebel, ¥alter A The 8088 Bicroprosessor
rograming, Interfacing, software, Hardware and Kplicalion hal 265




memungkKinkan untuk mengirim data ke CPU, seh]lngga dapat
dikatakKan CPU melakuKan pembacaan data dari 8$255.

4) WR )
Input WR aktif rendah, dengan CS berlogika rendah juga
maka 8255 memungKinkan menerima data dar] CPU atau
menerima control word dari CPU,

5) A0 - Al
Kombinasi dari kedua jalur alamat ini dapat| menentukan
pemilihan salah satu dari 3 port dan 1 cdntrol word
register.

6) RESET
Fungsi dari pin ini adalah untuk mereset |PPI dengan
sinyal tinggi. Pada saat reset ini mengakKibaikan control
word register terhapus dan Ketiga port diget sebagai
mode input.

7) PAO - PA7 (Port A)
Digunakan sebagai I,/0 yang dapat dihubungkan dengan
peralatan luar.

8) PBO - PB7T (Port B)
Digunakan sebagai I/0 tepat sama dengan porlt A, akan
tetapi Kedua port ini saling bebas satu dengdn lainnya[

9) *PCO - PC7 (Port C)

Digunakan sebagai I,/0 sama halnya dengan port | A atau

port B akan tetapi hanya ada perbedaan. Perbe

daan port C

ini dengan port yang lainnya adalah pembagilan port C
upper (PC4 - PC7) dan port C lower (PCO - PCOT7). Port C
upper bisa digunakan untuk mengendal ikan port A
sedangkan port C lower dapat digunakKan untuk

mengendalikan port B,

28




29

I1.14.1 CARA MENGHUBUNGLAN 8255 DENGAN HIKROPROSESSOR

Untuk . menghubungkan 8255 dengan mikroprogesor maka
hubungan dilaKkukan dengan menghubungkan pin Address
miKkroprosesor dengan pin address 82565, Pin flata densgan
Pin data, IOW dan 1IOR CPU dengan WR dhn RD PPI,
Karena pin RD dan WR dari CPU +tidak dappt langsung
dihubungkan dengan RD danKWR dari PPI Karenpg jalur ini
akan aktif pada waktu pengoperasian memory dan untuk itu
diperlukan pengalamatan dari address Faddressnya,
sedangkan pengalamatan ditentukan dengan Kombinasi
antara A0 dén Al sedangkan port address Khusts dikontrol
dengan pin CS ( chip select ) dimana bila &Ktif harus
sama dengan nol (low) dan harus diperhatikap pula 1I/0
mapping pada mikroprosesor.
Pada PPI 8285 ini mempunyai empat internal
register, yaitu register - register PA, ¥B, PC dan

Control word, Keempat internal register tersebut dapat

Tabel 2. 6 : Operasi Dasar 8255

RD WR Al AC operasi

i 0o 0o QO Write port A

O 1 0 Q Read port A4

1 0 o 1 Write port E

0 1 0 1 Read port H

1 0 i 0 Write port (

o 1 1 0] Read port C

i 0 1 1 control word 

0O 1 1 1 Kondisi terijarang




diaKses sehingga dapat dioperasikan sebagal

dan output dengan mengatur hubungan antara ppin -

Al, WR dan RD sepert} vyang ditunjukkan
diatas.
8255 mempunyai tiga mode operasi yansg dapat

dengan mengatur
nya.
Mode - mode tersebut adalah
1. Mode O
2. Mode 1
3. Mode 2

Pada bagian ini hanya dibahas méngenai mode

sesual dengan perancangan alat vyang digunaka

MODE 0 ( BASIC I/0 )

UntukK menciptakan I1/0 yang non condit

yang non handshaking maka dipakai mode

poengoperasiannya adalah meberikan control w
dahulu pada control register. Control word t

menentukan register yang akan dipakai ]

Penentuan bit pada control word untuk

operating mode dapat dilihat pada mode Defin

rada gambar 2.9

Posisi susunan bit pada cpntirol

unit Input
pin AOQ,

dalam tabel

diatur

word

o, kKarena

ional atau
0, yang
brd terlebihn
ersebut akan
bada 8255,
menentukan

Ltion format

Dalam gambar tersebut Ketiga port tefrbagi dalam
dua grup pilihan mode. Yaitu Grup A untuk port A dan
port C upper yang dapat diprogram dari mod¢ © sampai
mode 2, sedangKan grup B untuk port B dan p(ft C lower

untuk pengoperasian mode 0 dan mode 1.

30
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Control word terdiri dari delapan bit] data yang

dapat dinotrasikan sebagai berikut

D7 D6 D5 D4 D3| p2| Dt} DO

- D7 ( mode set flag ).
MenentukKan aktif dan tidaKnya 8255 saat |beroperasi.
AKtif bila Dberlogika "1" ©Dberarti cortrol word
dikirimkan Ke control register dan tidak |aktif Dbila
berlogika " ¢ »,

- D6 dan D5 (Mode selection group A).
Digunakan untuk menentukan mode opgrasi yang
diinginkan pada port A.

- D4 ( port A )
Menunjugkan fungsi port A sebagai input atjau output.
Bila logik "{" berarti sebagai input dan pila logik
"O" berarti sebagai output,

- D3 (port C Upper)
Menentukan port C Upper sebagai input athu output,
Bila logic "1" berfungsi sebagai input dan| bila logic
"O" sebagai output.

- D2 ( mode selection Grup)
Menentukan mode operasi grup B. pada mode b logic "oOn,

- Dt ( Port B ),

Menentukan fungsi port sebagai input atau output.
Bila logic "y berfungsi sebagai input dan [bila logik
"O" berfungsi sebagai ocutput.

- DO ( port C lower ),

Menentukan fungsi 4 bit port C-lower sebalgai input

atau output. Bila berfungsi sebagal input logik "o
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dan bila sebagai output berlogik "1",

Dengan mengkombinasikan susunan Ogic dari

control register tersebut PPI dapat memberikén 24 fungsi

input/output yang dapat dihubungKan dengaf peralatan

luar.

D? ;06 OS5 O4]0I|02]0% ;00

GROUP 8

PORT C (LOWER]
1 = INPUY
0= QUTPUT

PORT B
1 = INPUT
0= QUTAUT

MODE SELECTION
0~ MOREO
1= MODE

GROUP A

PORT C (UPPER)
1 = INPUT
0= QUTPUT

PORT A
I = AINPUT
0= QUTPUT

MODE SELECTION
00 = MODE D
0t = MODE
1X= wODE 2

» NMODE SET FLAG
1= ACTIVE

Gambar 2, 9 i

format mode operasi - 8255

i1) Sleeman, JPK., Data sheet book 2, PT.Elex Nedia Kompulido
pria, 1988, hal 239 = — — -
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II.15. HUBUNGAN 8088 DENGAN SLOT TANG DIFAXAI UNTUK 1/0
SLOT

Isi masing - masing slot pada IBM PC adalah
1. 8 bit sistem data bus.
2. 20 pin address bus.
3. Sumber dava dan ground untuk rangkaian inYerface.
4, Clock dan timing signal.
$. Jalur control untuk memory I,/0 read dan Wwrite.
6. Jalur maskable dan non maskKable interrupt |request.
7. Jalur status untuk interrupt enable Flag.
8. Jalur status bus cycle.
Jalur sinyal ini terdapat 62 pin pada slot yang | jenis dan
bpenggunaannya adalah sebagai berikut
1) DO - D7
Jalur ini dihubungkan dengan sistem datal bus yang
digunakan sebagai Jalur data input maupun output, Jalur
inl adalah tristate dan aktif high.
2) A0 - A19
Jalur ini dihubungKan dengan sistem addresk bus, yang
akan memberi address pada memory dan peralatan I/0.
Jalur ini merupakan jalur output vang bersiffat +tri -
state yang berguna untuk memberi address pafia decoder
agar dihasilkan sinyal enabel.
3) ALE
SingKatan dari Address Latch Enable merupakaﬁ Jalur

output vyang dibangkitkan oleh Prosesor untyk melatch

address vyang sudah tepat benar {valid) pada proses
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Gampar 2, 9i?
Gambar Slot IBM PC
demultipleks jalur alamat dan data. Sedang |pada slot
Jalur data dan address sudah dipisahkan Jatau di-

late¢h, makKa ALE hanya untuk menunjukkan balwa proses

demultipleks sedang terjadi.

{2). Lewis. C. Eggebrecth, Op cit, hal 77
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5)

latch, makKa ALE hanya untuk menunjukkan b

demultipleks sedang terjadi.
DRQ

Singkatan dari Direct - memory access 0

merupakan
control bahwa unit I/O tersebut
high Ke jalur DRQ. SedangakKan DMA controllen

Jawaban sinyal DACK (Direct memory access

bahwa permintaan sinyal DRGQ@ sudah diterima

bus sudah dalam Kuasa DMA controller yang si

operasi DMA. Pada 8237 yang Dbekerja s

controller memiliki DRQ dan DACK yang masing

Jalur yang diberi nomor O,1,2 dan 3. Jal

memiliki prioritas untuk dilayani dan dapat

Didalam BIOS IBM PC telah Dberisi Pr

menyebabKan DRQO memiliki prioritas raling

DRQ3 raling rendah. Prioritas yang pal

tersebut dari DRQO sudah dipaKai dalam s

untuk Keperiluan refresh RAM dinamis sehingga
tersedia pada slot dan dipakal untuk menge

sedang terjadi dummy read (refresh) pada mem

ahwa proses

equest yang

sinyal input dari I/O untuk memberitahu DMA

memberikan
ACKnowledge)
dan sistem
P melakukan
ebagal DMA
- masing 4
ir  tersebut
pgram yang
tinggl dan
I ng tinggil
Istem board
Jalur DACKO
tahui bahwa

pry dinamis,

0SsC
Merupakan sinyal output dari operasi oscllator pada
sistem board dengan frekuensi Kkristal 14,31818 Mhz vyang
dibangKitkan oleh generator clock 8284 dan Juga
menghasilkan 4, 772727 Mhz untuk clock sisterh, demikian
Juga untuk input <clock 8253 PTC 1,193181T Mhz dari
4, 772727 Mhz yang akan dibagil dengan D flip + flop.
i ;

HILIK  PERPUSTARAAN

INSTITUT TEBKEBOLOW

SEPLILUYM -~

o e - [P

G E R

diprogram,

e




6)

T)

CLK
Adalah sinyal output pada I/0  port dengq
4,772727 Mhz seperti yang disebutkan diatal

in frekuensi

£, bahwa IC

8284 DbeKerja untuk menghasilkan pulsa clock dan pulsa

untuk sinKronisasi. Pertama kalil

dinyalakan maKa 8284 akan menerima sinyal

dari power supply, YyYang menyatakan power

Keadaan DbaiK. Dengan adanya sinyal POWER G
6284 aKan menghasilkan

sinyal RESET Kke

mengakibatkan terjadinya inisialisasi storage

Sedangkan 8284 untuk I/0 port akan membel

Jika

Komputer

POWER GOOD

f$upply dalam

pOD  tersebut
8088 yang
register.

‘ikan sinyal

READY ke 8088, yvyaitu untuk menyatakan Yahwa proses
rperpindahan data antara 8088 dan I/0 p¢rt berjalan
dengan baik, bila I/0 port tidak bisa mengikuti

Kecepatan 8088, maka I/O port dapat mengiri

Kerangkalan penghasil pulsa tunggu Yang akKaj

Ke 8284, Dengan adanya sinyal tunggu pada 843

mkan sinyal
) diteruskan

84 maka 8284

akan memberikan informasi ke 8088 lewat ginyal ready
agar 6088 menunda pelaksanaan tugasnya bdberapa saat
(selama sinyal +tunggu dipancarkan) agar| pelaksanaan
pemindahan data »erlangsung dengan sinkron.

IRQ2 s/d IRQT |

Merupakan Jjalur input yang berhubungan langsung dengan
8259 interrupt controller, sehingga dapat dipakai- oleh
unit I/0 untuk menginterrupsi 8088 CPU, Pada 8259
memiliki 8 Jalur interrupt tetapi hanjya 6 Jalur

interrupt yang tersedia pada I/0 port Karer

IRQ1 dipaKai oleh sistem board.

a IRQO dan

36




8)

9)

10)

12)

IOR, IOW, MEMR, dan MEMW

Merupakan sinyal output yang digunakan unty

sinyal IOR untuk I1/0- baca, sinyal IOW

tulis, sinyal HMEMR untuk Memory Read, sinyal

memory Write. Sinyal - sinyal tersebut diban
CPU 8088 atau oleh 8237 DMA controller d
rendah.

TC

Merupakan sinyal aktif tinggi yvyang diKeluary

contreller. Sinyal tersebut dipakKai untuk

banwa salah satu channel DMA telah mencapai

cycle tansfer tertentu yang diprogram sebely
tersebut digunakan untuk menghentikan
mentransfer satu blok data, Karena siny

dikeluarkan Jjika salah satu dari 4 channel T

hitungan

tertentu, maka untuk mengetahui

Yang dicapal TC dengan dipakainya sinyal DA
AND dengan sinyal TC tersebut
RESET DRV

Merupakan sinyal output yang diKeluarKan
contreller untuk menunjukkKan bahwa operasi
terjadi, sehingga dipakai untuk I/0O sebagail
terjadinya pengcodean I/0 address pada saat
proses DMA, Karena hal ini semua bus

DMA controller.

I/0 CH CK
Merupakan sinyal input yang aktif rendah.
dikeluarkan oleh 1interface pada slot

dalam

K pengatur,
untuk 1/0
MEMW untuk
gkitkan oleh

engan aktif

an oleh DMA
menunjukkan
suatu Jumlaﬁ
mnya. sinyal
DMA yang
al tersebut
MA mencapai
channel mana

CK yang di

oleh DMA

DMA sedang
pencegahan
terjadinya

penguasaan

sinyal ini

dapat

Hgar
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melakKukan NMI Ke 8088 CPU, Biasanya di

interface untuk menunjukkan bahwa telah terj

pada interface card.

13) I/0 CH RDY
Merupakan sinyal input yang digunakan urituk
Kesiapan dari peralatan I/0 pada saat b
dengan CPU. dengan sinyal tersebut dapat
tambahan sinyal tunggu pada bus cycle.

i4) Power Supply dan Ground

Merupakan penyedia sumber daya untuk unit

pada slot tersedia +5, - -5, +12 dan - 12 Vo

ground. daya vyang tersedia oleh power sup

Sebesar 63 watt,

11.16 SIKLUS BACA 1/0 PORT

SiKlus 1inl diaktifkan setiap Kali miKkropro

menemui instruksi IN. Siklus ini berfungsi untu

data darli salah satu I/0 port pada lokasi addres

Dalam aplikasi PC, siklus tersebut memerlukKan m

pulsa clock atau satu microdetik. Siklus

diperpanjang dengan menonaktifkan pin r

mikKroprosessor 8088. Hal ini terjadi untuk peala

lambat. Ketika terjadi siklus Dbaca I/0

mikroprosessor 8088 mengirimKan address 16 bit.

Ke sistem address bus. Pada siklus tersebut

tertinggi ( A16 - A19 ) tidak aktif. Timing d

bakail oleh

Erkomunikasi

dihasilKan

interface.
1t terhadap

11y umummya

Bessor 8088

K mengambil

B I/0 port.
inimum lima
ini dapat
pady pada

Lan I/0 yang

port ini,
k a0 - Ats)
empat bit

lagram dari

siKlus baca I/0 tersebut dapat digambarkan rada gambar 2.

berikut. Saat periode Ti, sinyal ALE diakt

menunjukkan »ahwa address A0 - A4S mengandung

| fKkan untuk

hddress

I/0

hdl Kesalahan

menunjukkan

38
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Port vyang valid. Pada periode T2, sinyal dari Xus control
IOR diakKtifkan yang menunjukkan bahwa siklus bus |adalah baca
1/0 port dan mengakibatkan port mengirim data Ke |data bus

Pada awal sinyal clokK T4, prosessor mengambil dada dari data
bus dan sinyal bus IOR di nonaktifkan. Maka siKlys T4 adalah
akhir dari sikKlus bus Keseluruhan. Di dalam siklys baca I/0
terdapat empat siklus sedangkan penggunaan | untuk PC
disisipkan satu siklus TW secara otomatis dglam setiap

siKlusnya.

S SIONALS o T wofam 12 ot 13 e T e 10 o
FROCESSOR CLOCK e Jurrm
we [
mas | X YALID FORT ADDPESS )
a6 a1y i WNACYE
e LSV
e INAZFVEs e e il 14w 16 o J1Ges
RSO vl e § y Mger 108 e
ﬁ ] "‘l""‘”fll{ " 1S WRERTED §r
I PROCESSOP |0 Nyl R« Tng
w i ATty A
L
" @—_
; YaUID DATA FROM 1O TOST
O C 20Y ] e

Gambar 2. 10 ¥

SiKlus Baca I/0 port

—— e . - - e = e e

§3) Bggebrechi. C. Lewis, op cii hal 47

BILIR  PER? STARAAR ‘
INSTITUT T KBOLOm
BEPULUYN ~ BOpEi sme




11.17 SIKLUS TULIS I/0 PORT

ini dimulai saat miKroprosesor menjalankgn perintah

Siklus

out. SikKlus menulis data dari mikroprosessor 808 Ke suatu
address yang ditentukan pada range address I/O port, Seperti
juga siklus baca I/O port, pada siklus ini mempunyal empat
siklus clock dan dalam PC secara otomatis aKan disisipi
oleh sinayl TW. Jadi di dalam PC seluruh siklug tulis 1I/0
port terdiri dari 1lima sinyal clock atau gekitar 1,05

mikrodetik. Siklus tersebut dapat diperpanjang d
menggunakan sinyal READY. Selama sikKlus ini addy
digunakan adalah A0 - A15 sedangkan address Ai6

akKtif, Ssama dengan siklus - s1Klus lain

diaktifkan selama periode T1 dan hal ini menunjy

bus address bus berisi berisi address port yang

saat T2 sinyal bus control IOW

menunjukkan siklus bus adala sikKlus tulis I

membawa data dari data bus. Setelah siklus T2
akan mengirim data Ke port address. Pada awal

sinyal control IOW adalah tidak aktilf maka

beraknir dengan sSelesainya sinyal T4

akan akt]

engan dengan
ess bus yaneg
- A19 tidak
sinyal ALE
tkkan address
valid. Pada
f, hal 1ini

© dan aKan

nikroprosesor

siklus T4,

sikKlus akan

40
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SiKlus Tulis I/0 port

{4) Begebrecht. G, Lewis, op cit hal 47




11.18 BUFFER ( PENTANGGA ).

Dalam mengendalikan IC -

sistem mikroprosesor,

IC atau I/0 Devic

maka mikroprosesor memerlu

untuk menambah Kapasitas penyediaan arus pin -

Buffer sangat diperlukan

berlebinan ( fan outnya dilampaui),

Karena

Jika m

aKibatnya 1le

e dari suatu
Kan buffer

Din  busnya.
i Kroprosesor
vel tegangan

irun  sampal

rada pin - pin bus yang bersangkutan dapat t
melampaui Dbatas marginnya yang mengakibatkan mjikKroprosesor
memberikan informasi yang tidak benar pada selu

Untuk menghindari hal tersebut maKa digunakan

sistem busnya.

Ada Dbermacam - macam buffer, ada yang inv
inverting, maupun yang tri state dbuffer, Tri S
adalah type Duffer vyang sering digunakan,

adalanh DYbila Dbuffer ini tidak digunakan maka Kk

buffer tersebut dalam Keadaan high
membebani Komponen lainnya.

Dalam penggunaannya harus Jug

impedance Yy

a diketahul

ruh sistem.

puffer pada
erting, non
tate buffer
Kelebihannya
bndisi dari
Ritu tidak

Jenis dari

buffer yang akan digunakan, UntuK bus yang uniditectional {

address bus dan Kontrol bus) dapat

(octal Dbus driver),

dapat dipakai ( octal bus transc

digunakan

sedangkan untuk bus vang D

eiver),

IC 74LB5244

ldirectional

42




11.19 PENGUBAH ANALOG XE DIGITAL

Pengubah analog ° Ke digital diguhakan untuk
mengubah Keadaan dari suatu Keadaan analog menjadi Keadaan
digital dalam hal ini terdiri dari dua Keadaan "pn" dan"Off".
Resolusti dari pengubah Analog Ke digital didagarkan pada

Jumlah bit pada output biner,

Spesifikasi dari pengubah analog Ke Digital dida

conversion +time ", disini akan dilkahas mac

pengubah analog Ke digital berdasarkan conversio

11.19.1. PARALLEL COMPARATOR A/D CONVERTER

Sebuah pembagi tegangan

tegangan referensi pada input inverting dari mas

aKan

sarkan pada

[Am

macam

n timenya

mengatur

ing - masing

comparator. Tegangan pada sisl puncak dari rangkpian pembagi

akan menampilkan nilai penuh dari pengubah,

diKonversikan diterapkan pada non inverting inpu

comparator yang. bekKerja paralel, Jika tegangan

comparator
input inverting maka

dari comparator akan memberikan tampilan digital
tegangan input,

Keuntungan penggunaan parallel A/D conven

Kecepatannya dalam mengKkonversi, yang meny

pPropagasi delay time dari comparator. Sedangk

Penggunaan pengubanh ini adalah banyaknya comp

digunakan untuk mendapatKan output dengan resoluy

lebih Dbesar daripada tegangan ref

output comparator akan N

Telgangan yansg

t dari semua
input dari
erensi pada
igh. Output
dari 1level
ter adalah
yederhanakan
an Kerugian

afator yYang

si yang baik.
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11.19.2 DUAL SLOPE A/D CONVERTER

Jenis pengubah ini banyak digunakan pada peralatgn pengukKur

digital Karena dapat memberikan resolusi Dbit

dengan biaya yang murah,

cara Kkerja converter 1ini ialah dengan mer

control rangkaian akan mereset counter Ke posisi

dan akan menghubungkan input 1ntegra£or

tegangan yang akKan diKonversikan, Jika input tegd

positif maka outputnya

negatif. Kelemahan dari converter jenis ini adald

Kecepatan Konversi yang diberikan,

I1.19.3 SUCCESSIVE APPROXIMATION A/D CONVERTERS

Successive approximation convertd

converter yang tercepat kKarena memproduksi hanya
Kall delay komversi.

menjadi nol,

untuk memberikan masukan KkKe PloK pengubah (

analognya. Sebagal gantinya,

pendekKatan berurutan (SAR).

Pada metode ramp integrating, peng

digunakKan akKan maju melalui tiap - tiap hity

langkah demi langKah. Sedangkan pada SA

AD(

mempunyali harga - harga biner yang

urutan - urutan yang jauh berbeda. Urutan tersd

sebagal berikut

dengan

dimodifikadikan

yang besar

kstart maka
nol Kemball
input

ingan adalah

adalan gelombang berkbentuk ramp

jh lambatnya

29 adalah

beberapa

Pengubah Jjenis ini tidak menggunakidn pencacah

figital ke

pengubah menggunakgn register

acah yang
Ingan biner
s register
dalam

but adalah

44
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- MSB diset Ke logika ‘1’ dan bit - bit lainya diisi
dengan logika ‘0’. Hal ini menghasilkah harga Vout
pada Keluaran DAC‘sama dengan Dbobot| dari MSB.
Apabila Vout 1lebih Dbesar daripada |Vin, makKa
Keluaran pembanding akan berubah Ke tapaf rendah,
Hal ini akan mereset MSB, Apabila Vout| lebih Kecil
daripada Vin, MSB tetap pada logika ‘1.

- MSB Kedua akKan diset Ke ‘1’, apabila |harga baru
dari Vout lebih besar daripada Vin, bfit ini akan
direset Ke ‘0’, Bila lebih Kecil hargaphya tetap ‘1’

- Proses 1ini Dberlangsung terus untuk feluruh bit
dalam registernya. Proses pendekatan ini
memerlukan satu periode detak untuk §petiap bit,

Hal ini merupakan Kelebihan dari SA|- ADC. Jadi

ANALOG COMPARATOR
NPT
SIGNAL
ANALOG
RUFERENCE O °| - DA CONVERTER
DIGITAL * tt
ourtryt v
SHIFY REGISTER, -
STARY CONTROL LOGK,
CONVERSION AND STATUS
OUTPUT REGISTER (eusT)
1 1 L. SERIAL OUTPUTY
CLOCK b CLOCK QUTPUT

Gambar 2, 12

Blok Diagram SA - ADC

- - wte - e e e - v e =

15) Apalog Lo Digital Conversion Handbook, Prentice Hall
hglewood TTTTTS, MeW YOIk {966 Wl 213
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bila menggunakan SA - ADC dengan resolysi 8 - bit,
dibutuhkan 8 pulsa detak untuk memyelesaikan
setiap Konversi.

11.19.4. ADC 0808

IC ADC 0808 adalah Kkomponen data aquigition vyang
terbuat dengan teknologi CHMOS, mempunyai 8 saljuran input
yYang <dapat dipilih dengan memberikan logika tegrtentu pada

rin - pin inputnya.

11.19.4.1. BLOK DIAGRAM ADC 0808

Gambar 2. menunjukkan bloK diagram dari] ADC 0808

dimana terdapat beberapa Jalur input maupun outpult.

ADDRES LINE ANALOG CHANNEL TERPILIH
C B A

L L L IN : o

L L H IN ¢ 1

L H L IN: 2

L H H IN ¢ 3

H L L IN ¢ 4

H L H IN ¢ 5§

H H L IN : &

H H H IN b T

Tabel 2.4 16

Pemilihan saluran input

- em e o - e - e - e - —

16) National Semiconductor Corporation
Linear Data book, Hational Corp , 1982, hal & - 63 e

\
sTARARS )
T&QLO“ }




INO - IN7 (input)
Merupakan pin input untuk sinyal analog

diubah menjadi bentuk logika biner. Si

Start

Merupakan pin input yang aktif pada saa
dari logika low menjadi logika high. B
ini aktif maka ADC ini mula mengubah si
ALE (Address input Enable)

Merupakan pin input yang aktif high, s
input 1ini

menunjukKkan kahwa ADC aka

yang akKan

nyal input

ini harus berharga positif dan makKsimum adalah 5
volt.

2t - 2% (output)

Merupakan pin output yang berbentuk loglika ‘1’ dan
107, Dimana Kombinasi Kedelapan lpgika ini
menunjukkan besarnya tegangan sinayal analog vyang
terkonversi. 27 merupakan most signifficant bit
sedangkan 2% merupakan least significanft bit.

ADD A - C (Decoder)

Pin ini merupakKan pin input dimanal Kkombinasi
logika Ketiga dari pin - pin ini akpgn memilih
salah satu input dari Kedelapan sinyal finput yang
akan diubah.

Clock

Merupakan input <c¢locK untuk ADC inf, dimana
frekKwensi untuk clock ini berharga 10 -| 1200 Khz.

t perobahan
ila sinyal
nyal input.

inyal rada

Nl menguncil
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4.8

sinyal 1logika pada decoder supaya tigdakK Derubah
selama operasil Konversi.

7. EOC (End of Conversion)
Merupakan pin output yang aktif high diimana selama
ADC masih dalam proses Konversi maKa putput pada
EOC akKan berlogika low dan bila prosjes Konversi
selesal, Output pin ini akan berlogikal high.

8. OE (output Enable)
MerupakKan pin input yang akKtif high dimana setelah
sinyal OE high dan sinyal OE ini Jjugal aktif maka
data hasil Konversi pada ADC akan ditempatkan pada

data Dbus untuk selanjutnya siap dibaca olehn

mikroprosessor,
Block Diagram Staal  GLs
- perfetaintabuly iaie RIS
ot 1 t - »
o] i : | cominga o vemag ] T [oRPyrveny
o= '. { l i .
O-—d SCminatis : . i
400086 rvoyry — el [l
o, marcms . saa :
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10.

i1,

12,

+ REF (Referensi positif)
Merupakan sinyal input vyang
makKsimum untuk sinyal ana

dikKonversikan. Untuk ADC 0808

diijinkan adalah = Vc¢c

- REF ( Referensi negatif)
Tegangan vyang dikenakan pada
menunjukkan harga terendah yang
input analog.

vVee ( Suplly +)

Gnd ( Ground }.

menunju
log i

ini,

rin

airijy

KKan harga
ang akan

harga yansg

rin int

nkan untuk
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BAB I11
PERENCANAAN

111.1. PENDAHULUAN
Rangkaian pembantu untuk syncronisasi genprator vyang
direncanakan ini terdiri dari tiga modul, vaitu
1. Modul Pengatur Utama
2. Modul Pendeteksi besaran analog
3. Modul Pengatur putaran motor
Modul pengatur utama dalam hal ini adalah Komputer IBM PC -
XT vyang digunakan untuk mengatur keseluruhan proses vang
sedang terjadi dalam peralatan. Fungsi dari pendeteksi
besaran analog adalah untuk mendeteksi semua |persvaratan
untuk melakukan Kerja parailel generator. Perplatan ini
mendeteksi tegangan, frekwensi dan fasa dari| generator.
Sedangkan fungsi dari rangkaian pengatur motor afalah untuk
mengatur putaran motor ke Kiri dan ke Kanan untuk

mensinkronkan syarat - syarat vang belum terpenuhi.
111.2 BLOK D1AGRAM

Perencanaan dan pembuatan alat untuk syncronisas generator
tiga phasa vang diinterfacekan ke IBM PC XT adalah sSebagai

berikut

- Rangkaian Interface yang menghubungkan modul aniver dengan

IBM PC XT.

- Rangkaian analog wntuk bengukuran parameter - | parameter




MOTOR

GENERATOR

MOTOR

GENERATOR
3 PHASA RELAY 3 PHASA
PEMBANGKIT PEMBANGKIT
EKSITARSI EKSITASIE
IBMPC

Gambar 3.1

B1lo} i
lok Diagram Peralatan vang direncanakdgn




vang diperlukan untuk syvarat Kerja paralel,
tegangan, frekwensi dan wutan phasa dari gen

- Rangkaian control motor yang dalam hal ini mot
untuk prime mover dari generator yvang akan
raralel. |

- Rangkaian untuk mengatur pemberian exitasi K
dan generator vang dalam hal ini diberikan
sumber DC vang dapat di. atur.

Blok diagram rangkaian yang direncanakan ada

vang digambarkan pada gambar 3.1

Dalam gambar tersebut terlihat bahwa besaran ana

dapatkan akan dibaca oleh CPU dan dibandingkan

duanya

111.3 RANGKAIAN INTERFACE
Untuk perancangan interface IBM

diperhatikan adalah

- Address memory mapping dan decoding rada pada

- 170 port mapping dan decoding pada IBM PC - XT}

- Rangkaian untuk bus request.

- Rangkaian untuk bus driver dan receiver card LR

seperti
erator
pr digunakan:

iioperasikan

erada  motor

bleh sebuah

lah sebagai

1og yvang da4i

antara Kke

Y ang perlu

[BM PC - XT.

ntuk IBM PC




111.4. 1/0 PORT MAPPING DAN DECODING PADA 1BM PC |XT

Arsitektur 8088 sebenarnva memingkinkan
bpengadressan I-0 port sampai sebanvak 65, 536 lokdsi. Tetapl
dalam perencanaan IBM PC XT, tidak seluruh lokagi tersebut -
dapat diakses. Hanya 10 bit terendah dari addresd bus (AO -
A9) vang digunakan untuk address decoding bagi pdralatan I-0.

Dalam perencanaan IBM PC XT, bit A9 darl]i 10 port
address Dbus memiliki arti Khusus. Jika bit ini fidak aktif
(logika low), data hanya dapat diterima dari perglatan vang
terdapat pada sistem Dboard. Tetapi, Jika bdit| ini aktif
(berlogika high) data dapat diterima dari peralatfan I-0 vang
lterpasang pada salah satu dari Kedelapan expansidn slot vang
ada pada sistem board. Jadi 1024 1lokasi -I/O port vang
tersedia pada IBM PC XT terbagi atas dua baglian,| vaitu 512
lokasi vang terdapat pada sistem board dan 512 lokasi vyang
terdapat pada sistem board dan 512 lokasi terdapalt pada card
slot bus. Pembagian ini hanya berlaku untuk input] port, dan
tidak Dberlaku untuk output port.

Penggunaan lokasi memory pada pada alamat O200H -
O3FFH terdapat pada ekspansion slot rada IBM dimana tidak
seluruh pengalamatan dapat digunakan Karena sudbh dipakai
untuk peralatan tambahan berupa : Monochrom ~ Color Graphic
Adapter, Printer port Adapter, Disket Drive Aflapter dan

seterusnva. Penggunaan alamat tersebut dapat diffihat pada

gambar 3.
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Gambar 3.2

Penggunaan Alamat I1-0

Terlihat dalam gambar tersebut beberapa lokasi |
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lasih Delum

digunakan’ (Kosong). Hal 1ini dimaksudkan untiuk loKkasi
bperalatan vyang mungkin akan dipakai Kelak, Untul pembuatan
Interface harus mempertimbangkan lokasi address peralatan
vang akan dibuat dengan mempertimbangkan kKemudahan
perancangan.

INSTITUT
SEPULUN ~

BILIK PERPUSTA

FEXBOLOW

BOExcen
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Gambar 3.3

Penggunaan alamat I1-0 rada slot IBM

111.5 PERENCANAAN ADDRESS DECODING 10 PORT ADDRHSS DECODING
Melihat alokasi alamat vyang Kosong diatas maka allamat untuk

170 peralatan ini menggunakan alamat O200H - O203H untuk PPI

satu dan C300H - 0O303H untuk PPI dua , Jadi
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Untuk PPl satu

Port A : address ©0200H
Port B : address O201H
Port C : address 0202H
Control word : address O203H

Untuk PPI dua

Port A ! address O300H
Port B : address Q0Q301H
Port C : address O302H
Control word : address O0O303H

maka untuk PPI satu mempunvai tabel Kebenaran sebagal
berikut

Tabel 3.1 Tabel Kebenaran 1-0 Address decoding PPl satu

AEN! A9 A8 AT Ab AS A4 A3 Al Al AOQ
O 1 0 O Q O Q o O o O
Q 1 0] 0 0 0 O 0] o 0] 1
0 1 0 0 O (6] 0] 0 0 1 0
O 1 (6] 0 O o) O O 0 1 1

Tabel 3.2 Tabel Kebenaran I-0 Address decoding PP} dua

AEN}] A9 A8 AT A6 AS Ad A3 A2 Al AO
O 1 1 O ] 0 &) 0 0] o 0
o 1 1 O o o O Q 0 O 1
© 1 1 O Q O O 0O O 1 O
O 1 1 O 6] o 0O o o 1 1




Sinvyal AEN dari ekspansion slot IBM P(

aktif high vang dibangkitkan oleh rangkaian
controller.
sedang Dberlangsung. Padasystem bus dari IBM PC

ini digunakan untuk mendisable 170 pon

berlangsungnya siklus DMA. Hal ini dapat terjadi

dan IOW bisa aktif bersama address memory pada 4

Selama Dberlangsungnya siklus DMA. Karena itu Jja

AEN vang aktif high ini dihubungkan pada input

aktif low dari IC decoder 741S138.
Rangkaian dekoder vyang digunakan meng
Demultiplekser 741.5138. Untuk

mengaktifkan

diperlukan logika high pada pena 6 (G1) dan logiH

XT,
t
karena

jJddress

fgunakan
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XT adalah

logika DMA

Sinyal ini menunjukkan bahwa suatu DNA bus cycle

Sinval
selama
IOR
bus
lur

sinyal

G2A vang

IC

74LS138

la low pada

pena 4 dan 5 ( G2A dan G2B ). Sedangkan unfjuk memilih
saluran melalui pena 1,2 dan 3. Kondisi pengaktifan IC
74L5138 dibentuk dari gerbang logika NOR colekflor terbuka

untuk penghematan gerbang. Pemilihan alamat digur

170 vang belum terisi sehingga dapat 13

interfacekan dengan IBM PC XT. PPI satu dalam rar
digunakan untuk mengambil data dari ADC sedangkar]
dua digunakan untuk mengatur putaran motor dan sw
Maka untuk PPI satu rangkaian

decodernva adal

berikut

ngsung

gkaian

lakan alamat

ai

ini

untuk PPI

itch.

ah sebagai




botos

vambar 3.4

Rangkaian decoder PPI satu

Sedangkan wuntuk PPl dua yvang mempunyai alamat

O303H mempunvail rangkaian dekoder seperti pada ¢

Gambar 3.5

Rangkaian decoder PPI dua

I111.6 UNIT RANGKAIAN SE“SOR TEGANGAN

Unit rangkain sensor tegangan digunakan untuk
tegangan output dari generator.

Unit rangkaian sensor tegangan terdiri dari sebu

pPenyearah. Rangkaian penvearah merupakan rangkai

1i O30CH -

ambar 3.5

mendeteksi

hh rangkaian

A  pengubah




AC Ke DC dimana dipasang empat buah diode dengal
Jembatan dan menyearahkan gelombang penuh sinva

akhir rangkaian dipasang filter yang terdiri R d

dari rangkaian ini dimasukkan langsung Kepada A

dan 1. Sinyal yang diterima ADC harus merupa

positif,

E

L

T

e

=

Gambar 3.6

Rangkaian sensor tegangan

111.7 UNIT RANGKAIAN SENSOR FREEKWENSI

Unit Sensor FFERWEQSI terdiri dari

1. Rangkaian Buffer

g

2. Rangkalan Pengubah Gelombang Sinus ke Persegi

3. Rangkaian Monostable

111.7.1. RANGEKAIAR BUFFER ( PERYARGGA J.

Rangkaian Buffer (Penyangga) adalah rangkaia

dari seluruh rangkaian ini yYang berfungsi sebagai

[l

1

AYl

DC

iarl
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kombinasi
AC. Pada
C. Ouput
input O

sinval

n terdepan

renvangga
(Buffer) dan Jjuga berfungsi sebagai rangkaianl penyesuai
impedansi Dbagi rangkaian berikutnya. Impedansi| rangkaian
buffer ini diharuskan besar (mendekat i tak terhinhgga) agar
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tidak membebani rangkaian berikutnya. Penyesuaian impedansi

diperlukan untuk menghi langkan sebagian Kesulitan tegangan

offset masukan dan Suseptibilitas derau. Rangkalan ini Juga
digunakan untuk mengamankan rangkaian berifutnya dari
gangguan tegangan dari Jala - jala. Menggunakan IC Op - Amp
741.
+ j2v
1
2
Drseease .
j+
LM?41
- Izv *
Gambar 3.4
Rangkaian Penvangga
Besarnya Gain benguatan tegangan sama dengan satu sehingga
amplitudo tegangan output sama dengan amplitu@iec tegangan
input. Rangkaian yang dipakai adalah rangkaian penguat non

inverting maka bentuk sinval ocutput vang dihasil

sefasa dengan sinval inputnva.

3.7.22. RARGEKAIAR PERGUBAY GELOMBARG SIRUS KE PE
Fungsi dari rangkaian ini adalah mengubah gelomb

gelombang bersegl dengan frekwensi output s

frekwensi

terpengaruh oleh Perubahan amplitudo input.

Gambar 3.3 menvajikan rangkaian Pengubah gelomb

gelombang bPersegi. Pada dasarnya rangkaian ters

input serta amplitudo output vang koo

kan sama dan

RSEGI

ng sinus ke

=

qma dengan

stan tidak

ang sinus Ke

eput adalah




merupakan rangkaian comparator dengan feedback po
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Bitif.

Tujuan dipilihnva rangkaian ini adalph untuk
menghindari efek gangguan dari sinval pengganggyl yang ada

pada sinyval input.
Output dari rangkaian ini menjadi input Schmit Tr

membuat lebih persegi (rata) output. Outrut dari

ini 4di inputkan Ke sebuah Monostabil Multivibrato

mengatur pewakKtuan pulsa output. Digunakamnnva
Schmit Trigger adalah untuk menghilangkan sinval

spike) vang terjadi pada saat berpindahnya dari 1

Ke level "high" dalam hal ini supava di dapatkan
benar - ©Dbenar persegi. Tegangan Output saat
sebesar O wvolt karena pada saat low dioda men

tahanan 10 K ohm menarik tegangan output menjadi

Gambar 3.3

Rangkaian Pengubah Gelombang Sinus
ke Gelombang Persegi

i gger untuk
rangkaian
r yang akKan
rangkafan
tambahan (
evel  “Low"
sinyal yang
low adalah

bunmbat dan

O volt.

BRILIK
INSTITU
BEPULUY

, o Y

TECRULOM
- BOFEMBES

ERPUSTAKALR
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Gambar 3.4 1P

Grafik yang menentukan waktu denyut kdgluaran

Terlihat dalam gambar Dbahwa tahanan RA dan (apasitor

menetukan waktu KetiKa sinyval outputnya dalam pogisi high
pPada multivibrator.

sinvyal yvang terjadi dalam tiap detiknva.

F. Conglinm Rebert, F. Driscell Frederick, Operational Aaplifier
and Linear Circuits, premtice Rall, Ine.1963, hal 307, '
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~111.8 RANGKAIAN ADC

Rangkaian ADC menggunakan ADC 0808 sebagai Komponkn utamanya
dimana rangkaian ini mebutuhkan clock sinyal inppht sebesar
500 khz dimana sinval clock sebesar itu di dapptkan dari
Kombinasi rangkaian R dan C yvang dihubungkan dengan 1IC
741s14. Tegangan referensi positif 5 V didapptkan dari
sebuah Opamp LM 308 sebagai pengikut tegahgan dengan

rengaturan Kkombinasi R variabel 10 K ohm. Rangkalian analog

Ao 3 > 8 P INO
Pai o4 IN1
PAZ [—4. D2 INZ
PaS - o3 INZ
PAq D4 IN4
PAS oS5 INS

PAG %4 06 ING bt
PA7 . o7 IN?
25 12

PBO ) REF+
PB1 ¥ £3 AL REF— P8
£ez Az cLk4-i0 =
PB4 [H4— r,:t:zi‘-_- START )
PBS « AaLE OF cc
PB6 €oc
PB7 -4 el

4
reay ' 4
PC2 --~$— 1 K o 4 uF
PC3 é
PCa [hx— AAA <
e H2 : ..
PC7 A - 3

B28S "
7414 7414
_i' 0.001 uF
= +15v =
7y
2 K
10 K
10 K ~ 0.1 uF

Gambar 3.

RangKkaian ADC
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dijadikan input masing - masing input ADC dalam hal ini
untuk input 1 dihubungkan dengan rangkaian sensdr tegangan
sedang vang lain dihubungkan dengan sensor frekwensi,

sedangkan pin data langsung ' dihubungkan dengan H
PPI dan pin Address dihubungkan dengan Port B dar
Pengoperasian ADC ini adalah sebagai Dberikut

Pada waktu Konversi

Sinyal ADC ini akan aktif low dan sinvyal WR Juga
Input ALE dan START aktif high maka ADC mulal
konversi. selama Konversi belum selesai EOC akan

dan Jjika konversi telah selesai maka EOC akan

output EOC ini dihubungkan dengan PCO PPI.

Pengambi lan Data

Pada waktu pengambilan data dilakukan maka CS dan

akan aktif 1low dan sinyal RD juga aktif 1low

mengaktifkan OE karena disambungkan dengan Vcc mak

terus,

111.9 DETEKTOR PHASA

Rangkaian detektor phasa mengukur perbedaan phasla dari

sinyal frekwensi yang sama. Seperti vang diperlih
gambar

Pengukuran phasa vang dilakukan
dapat terukur walaupun amplitudonva Dberbeda.

tersebut menggunakan I1C 741 vang dirangkai sebaga

ort A pada

i PPI.

akKtif low
melakukan
terus 1low

aktif high

i ADC 1ini

maka akan

a akan high

dua

atkan dalam

oleh rangkaian tersebut

Rangkaian

i rangkaian
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Gambar 3.6
detektor

Rangkaian Detektor Phasa
rangkaian non

Kapasitor Ci

invertjng sedangkan Al
1uF dan R7
adalan DYerfungsi

penyilang nol. Disini OpAmp A2 dipasahg
sebagai

= = 10 K dan cCe

sebagai

sebagai
inverting.
= 1 uF dah R8 - 10K
rangkaian deferensiafl,

dimana

BAlLIK

PEHFUSTARAAR
INSTITUT
SEPULUM -~
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BKEOLOw

HOPELASER
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output dari rangkian akan dipilih vang positif

&7

saja oleh

diode D1 dan D2 .Dan Diode Ditersebut akan menbuat diode
zener pada posisi low { V5 = vz1 ). Sedangkar] pulsa D2
menvebabkan tegangan pada rangkaian diode zener Rjerada pada

rosisi high ( VS5 =

vzza).

tegangan output sama dengan nol kKarena waktu yang

untuk Keadaan high dan low adalah sama.
memimpin Va maka waktu vang dibutuhkan rangkaian

dari

Begitu Juga sebaliknya apadila phasa Vb tertingg

maka Vo akan negatif sedangkan waktu vyang

rangkaian flip

Jika Va sephasa dengg

Sedangkd

posisi high ke low lebih panjang dan Vo akd

- flop dari posisi high Ke low ag

n Vb maka
dibutuhkan
n D>bila Vb
flip - flop
In  positif.
fal oleh Va
dibutuhkan

lalah 1ebih

cepat. Sedangkan harga setting untuk frekwensinvg diset oleh
remakaian diode zenernva. Penggunaan R = 330Kk gan C= iuF
hanva cocok untuk frekwensi rendah.

111.10 RANGEKAIAN DRIVER MOTOR STEPPER

Rangkaian driver motor stepper menggunakan IC| Transistor
cN3055 sebagai IC regulator dimana rangkaian ini| memberikan
masukan bherupa putar kanan dan putar Kiri vang dlakituar oleh

sofware, Jika Didberikan input "0" yvang dikirim

oleh port

8255 akan memberikan arus Ke kumparan sehingga akan memutar

Ke kanan motor sedangkan bila logic "1" maka akal

kiri, Pada rangkaian ini menggunakan inverter

itu menggunakan logika negatif.

. memutar Ke

r406 Karena

BILIK  PERF

i

USTAKALE

INSTITUT T
SEPULUH -

t$;0LGII
VEMSRY

|
!

\.
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Gambar 3.7

Rangkaian Driver Motor Stepper

111.11 RANGKAIAN PENGATUR RELAY

Rangkaian pengatur relay menggunakan
@N3055 vyang Dberfungsi sebagal switch. Yang m
inputnya diKontrol oleh PPI 8255 melalui IC
Colektor inverter Driver) dengan menambahkan tahaj

1.5 K ohm pada outputnya. Dalam rperencanaan ini 4
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Lransistor
Ana  sinval
7406 (Open

nan pull Up

| pakai dua




Huah rela
dirangkai

relay van
transistor

pengaman.

y 12 V dan dua Dbuah transistor q
secara hubungan Darlington agar mampu
g membutuhkan arus cukup besar. Untuk

dari arus balik kumparan maka d4dipd

12V

Gambar 3.8

Rangkaian pengatur relay

69

N3055 vang
tengakKtifkan
melindungi

1sang  dioda




II11.8. PERENCANAAN PERANGKAT LUNAK

111.8.1. PENDAHULUAN

Perencanaan perangkat lunak menggunakan 7]

urbo Pascal

versi 5.5 produksi Borland International.

Turbo Pascal memiliki fasilitas pehngaksegan langsung
ke memory dan port - port 1-0, Dengan demilian =sangat
menunjang peralatan yang dibuat dalam Tugas [|AKhir ini.
Pengaksesan port I-0 menggunakan Port atau Portw.

Perangakat lunak synchronisasi gengrator ini

dirancang dalam dua macam vaitu manual dan otomatflis. Dimana

Jika manual maka proses masih dijalankan secara m3

nual dengan

melihat pada monitor channel mana vang akan di deteksi dan
motor mana vyang akan diputar. Sedangkan Jika |menggunakan
otomatis maka Kedua channel akan saling dibandingkan dan

hasilnya akan ditampilkan di monitor bila ada yand
maka secara otomatis akan memutar motor untuk meny

Pembahasan mengenai

perangkat lunak akK

sebagal berikut

Menu Utama vang terdiri dari
Deteksi Tegangan

Deteksi Frekwensi

Sincronisasi manual

Sincronisasi Otomatis

tidak sama

amakan.

an dibahas
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3.8.2 MENU UTAMA

Menu utama terdiri dari 2 ( dua ) sub menu vaitu menu membaca
tegangan dan frekwensi dan menu Sincronisasi manygal maupun

otomatis adalah sebagail berikut

T
1R

HENU UThHA

|
1
[

Y

¥
HERU ¢
f!

—©

HENU2

h 4

-~

e

\

SELESAI

Gambar 3.9

Diagram Alir menu Utama
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I11. 2.3 MENU STNCRONISASI OTOMATIS

Menu deteksi tegangan adalah menu vang merupakan Bagian dari

menu utama dimana menu ini akan mendeteksi teg
terbaca oleh port 8255, dimana proses pembacaay
dengan membaca dari rangkaian analog channel

membandingkan dengan output channel 2. Jika kedua

dibandingkan maka Keadaan terakhir akan dikunci st

sama antara channel 1 dan channel 2, begitu Jjuga

mendeteksi frekwensi Kedua channel Jjuga saling d

bila terjadi Ketidak samaan kKeduanya maka akan

fangan yang
inya adalah
1 KkKemudian
Otput sudah
ipaya tetap
wntuk menu
i band ingkan

menghubungi

menu pengatur motor untuk mengatur motor baik dipé¢rcepat atau

diperlambat. -

IIl.2.4 MENU PENGATUR PUTARAN MOTOR

Menu pengaturan putaran motor adalah bagian dari

dimana menu ini akan aktif atau dijalankan J]

permintaan dari menu deteksi tegangan dan fre]

terjadi Kasus Kketidak seimbangan kedua parametd

dalam proses perbandingannva. Untuk proses md

program mengatur dan menyesuaikan secara bergantidg

menu utama
ka tergjadi
fwensi  atau
e tersebut
pnua l maka

i1l .
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¥

N,
Uz

¥

Gambar 3.10

Diagram Alir Sincronisasi Otomatis




HENU 1 4

Badh
FREE,TEG 4

TAHP ILKAN
FREK, TEGL

h 4

4
Y BRCHA
3R 2
FREK, TEG2
\
\

N

TANPILKAN

FREK, TEG2

SELESAL
MENU ¢

Gambar 3.11

Diagram alir Deteksi tegangan dan frekwens
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BAB IV
PENGUJIAN DAN PENGUKURAN

IvVv.1. PENGUJIAN

Pengujian peralatan ini menggunakan 2 bhah sinyal
generator tipe 3311 Hewlett Pakard sebagal masukan analog
yang diumpamakan sebagail input besaran dari genergtor, salah
satu digunakan sebagai input referensi, danp lainmya
digunakan sebagai variabel input , satu unit comphter IBM PC

- XT 640 Kbyte pada clock 4.7 Mhz. Maka ditampakkan hasil

ADC
Tegangan input QUTPUT DARI ADC
analog (volt) ( VOLT )
2. 32 2.36
2.51 2.53
2.75 2.81
3.186 3.23
3.25 3.30
3.5 3.60
Tabel 4.1

Tabel output tegangan
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Pengukuran ADC dilakukan dengan me - set sinyal| generator
pada frekwensi tertentu Kemudian dibandingken  dengan
frekwensi vyang terdeteksi dilayar, seting diubgh - ubah
dengan memutar tombol dan hasil seting dibandingkan dengan

vang tertuiis di monitor.

Frekwensi input "Frekwensi Output dari ADC
{ HzZ ) ( Hz )

42 43

45 45

48 49

50 51

51 51

52 52
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Gambar 4.1

Foto alat yang dibuat ( Software deteks)

Gambar 4.2

Foto Alat vang dibuat { Software Sincronidasi )

MILIK  PehrusTarcag |
INSTITUT |1 HREOLOG

SEPULUY | wOPEsIoay




BAB V

KESIMPULAN

Dari pembahasan, perancanaan dan pemby

pengukuran vang d4dilakukan, diperoleh KXKesimpul

berikut

Pemakaian teknik Interfacing untuk

dapat memberikan penampilan vang baik Dbagi

bPeralatan vaitu pada kepresisian, lebih cepat 44

dalam penggunaan waktu. Hal tersebup hisa
waktu vang bersamaan dapat mendeteksi dan mengaty

Perencanaan sinkronisasi generator tigy

dai interfacekan XKe IBM PC - XT diharapkan dap

untuk industri maupun sebagai peralatan simy

praktikum mata Kuliah elka dava dan mata Kuliah

berkompeten,

Dengan mempelajari masukan vang ada
tersebut dapat dipakai untuk skala vyang 1lel
misalnya wuntuk peralatan pembangkit pada pusat
listrik, dengan menambahkan penguat, tranduser d
tegangan vang lebih presisi sehingga didapatkan
optimum.

Pada hasil pengukuran menunjukkan H
berbeda dengan sebenarnya, hal ini disebabK

pemakaian beberapa komponen vang tidak ideal.
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Program syncronisasi;
Uses crt, windows, aos;
const

PAl
PB1
PC1
Cw1l

$200;
$201;
$202;
$203;

oo

vVar Frekil, Freke : Integer;
Volti,volte : Real;
EOC, I,Pilihan : integer;
ch : char;

PosisiF, PosisiT ¢ Integer;
Lebar_Atas, Lebar_Bawah @ LonglInt;
DataFrek : arrayf{0..3] of integer;
DataTeg : arraytoO..3] of integer;

Procedure color(t,b:dbvte);
begin
texXtcolor(t);
texXtbhackground(h);
end;

Procedure MenuUtama:
Begin .
color({white, red);

GotoXY(7,6);Write(’Test Channel’); color(black,

GotoXY( 7, 7):Write(’ Sync. Manual ’Y);

GotoXY( 7,8);wWrite(’ Syncronisasi '),

GotoXY( 7,9):Write(’ S ELESAI ’ )
end;

Procedure Pull_Menu(Pilihan : integer):
Begin
case Pilihan of

1 : begin GotoXY( 7,6);Write(’ Test Chamnel
2 : Dbegin GotoXY( 7,7);Write(’ Sync. Manual
3 : begin GotoXY( 7,8);Write(’ Syncronisasi
4 : begin GotoXY({ 7,9):Write(’ S ELEGSAI
end;

end;

procedure Menu Up(var Pil : integer; Bawah, Atas

begin

color(Black, cyan);

Pull_Menu(Pil);

if Pil = Bawah Then
Pil:z-atas

else

Cyan)

P)iend;
Y)iend;
*)iend;
>)iend;

integer);

a1




Pil:=Pil-1;
color(white, LightRed);
Pull_Menu(Pil);

end,;

procedure Menu Down(var Pil :integer; Bawah, Atas

begin
color(Black, cvan);
Pull_Menu(Pil);
if Pil = Atas Then
Pil: =bawah
else
Pil:=Pil+1;
color(white, LightRed);
Pull _Menu(Pil),;
end;

Procedure Baca_Frekl(Var Frekwensi
var
DetikS, Detik : LonglInt;
Jam, men, Det, SDet : Word;
BacaFrek, Data : Integer;

begin
Frekwensi := 0O;
repeat
BacaFrek := PortI[PC11];
Data ::=- BacaFrek AND $10;
Until Data = $10;

GetTime(Jam, Men, Det, SDet);

Integer);

DetikS := Menx60x100 + Detx100 + SDet;

Repeat

Repeat
BacaFrekK := Portf{PC11;
Data ::= BacaFrek AND $10;
delavy(5);

Until Data = 3$10;

Repeat
BacaFrek : = PortlPC13];
Data : = BacaFrek AND $10;
delay(s);

Until Data = 0O

inc(¥fFrekwensi);

GetTime(Jam, Men, Det, SDet);

Detik :=z= Menx60x100 + Detx100 + SDet - Det

Until Detik >= 100;
end;

Procedure Baca_FreK2(vVar Frekwensi
var

Integer);

integer),

1KS;

&2




Detik3, Detik : Longlnt;
Jam, men, Det, SDet : Word;
BacaFrek, Data : Integer;
begin
Frekwensi ::= O;
rrepeat
BacaFrek := Port{PC1il;
Data :: BacaFrek AND $20;

Until Data = $20;
GetTime(Jam, Men, Det, SDet);

DetikS : = Menx60x100 + Detx100 + SDet;
Repeat
Repeat
BacaFrek =z Port{PC11l;
Data := BacaFrek AND $20;
delay(5);
Until Data = $20;
Repeat
BacaFrek := Port(PC11;
Data := BacaFrek AND $20;
delay(5);

Until Data = 30;
inc(Frekwensi);
GetTime(Jam, Men, Det, SDet);
Detik := Menx60x100 + Detx100 + SDet
Until Detik »= 100;
end;

Procedure ADC;

begin
PortI{PB11] = $91; {10010001Db}
Port(PB1] = $99; {10011001b}
Porti{PB1] = $80; {10000000b}
repeat
EOC : = PortiPC1l;:
EOC : = EOC And O;
until EOC = O
repeat
EQC := PortiPC11;
EOC =z EOCC And 1:
wmntil EOC = 1;
end;

Procedure Baca_Tegil(Var Hasil : Real):

hegin
Port[(PB1] ::= $80;
ADC;
Hasil := 0O
Hasil := PortfPAl11l;:
Hasil :=z Hasil -~ 51;

end;

- Det

1 KS;
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Procedure Baca_Teg2(Var Hasil : Real);

begin
PortiIPB11 := $81; {10000001D:
ADC;
Hasil := O;
Hasil = Portlf[PA13l;
Hasil := Hasil - 5i;
end;

procedure Inisial;

begin
DataFrekKI[O}:=3f7;
DataFrek(1l:=3$fDb;
DataFrek[2l:=gfa:
DataFrek[3]l::=gfe;
DataTeg[OQ]: =3DbTf;
DataTegl1]:=37f;
DataTegl2l: =3$df;
DataTeg(3l:=3ef;

end;

procedure Tambah_Frek(Step : Integer);

var 1 : integer;

begin
For i:= 1 To Step do
begin

PosisiF: =PosisiF+1;
if PosisiF > 3 Then PosisiF:=0;
Portis$300]: =DataFrek{PosisiFl;
Delay(25);
end;
end;

procedure Kurangi_Frek(Step : Integer);

var i ¢ integer;

begin
For 1 := 1 To Step do
begin

PosisiF::-PosisiF-1;
if PosisiF < O Then PosisiF::=3;
Portt$300]: zDataFreklPosisiF]:
Delavy(25);
end;
end;

procedure Tambah Teg(Step : Integer);

var 1 : integer;
begin
For i:z 1 To Step do
begin

PosisiT: =PosisiT+1;

1f PosisiT > 3 Then PosisiT:=0;




Porti3302]):-DataTegl{PosisiT],;
Delay(25);
end;
end;

procedure Kurangi_Teg(Step : Integer);
var i : integer;
begin
For i:=z 1 To Step do
begin
PosisiT: -PosisiT-1;
if PosisiT < O Then PosisiT: =3;
Portf$302]1: =DataTeglPosisiT];
Delay(25);
end;
end;

procedure Baca_Phase(Var Lebar_atas, Lebar_Bawah :
Var

Lebar : LonglInt;
begin

Lebar_Atas:=0;

Lebar_Bawah: =0;

repeat

Lebar:=zPortl($202] and $80;
until Lebar = $80;

repeat
Lebar: zPort($202] and 3$80;
‘Lebar_Atas::=Lebar_Atas+1;
until Lebar = $0;

repeat
Lebar:=Portl($202] and $80;
Lebar_Bawah: =Lebar_Bawah+1;
until Lebar = $80;
end;

Procedure Test_Channel;
var
Pilihan : integer;
ch : char;

Procedure MenuTest;
Begin
color(white, red);
GotoXY (20, 9):Write(’Channel 1’); color{rlack, Mad

GotoXY( 20, 10);Write(’ Channel 2 ')
GotoXY( 20,11):Write(’ EX 1T ')
end;

Procedure Pull_Menu(Pilihan : integer);
Begin
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Longint);
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case Pilihan of

1 : begin GotoXY( 20, 9);Write(’ Cahnnel 1 ’)|;end:
2 : begin GotoXY( 20,10):Write(’ Chanrlel 2 *);end;
3 : begin GotoXY( 20,11);wWrite(’ E X I |T )i end;
end;
end;
procedure Menu Up(var Pil : integer; Bawah, Atas |: integer):
begin

color(Black, Magenta);
Pull Menu(Pil);
i¥f Pil = Bawah Then
Pil:-atas
else
Pil:=P11-1;
color(white, LightRed) H
Pull Menu(Pil);
end;

procedure Menu Down(var Pil : integer; Bajwah, Atas
integer);
begin
color(Black, Magenta):
Pull_Menu(Pil);
if Pil = Atas Then
Pil: =bawah
else
Pil:=zPil+1;
color(white, LightRed):
Pull Menu(Pil);
end;

BEGIN
Pilihan:=1;
win(17,7,42,13,1,7,5);
MenuTest;
Repeat
goloxXy(39, Pilihan+8);
ch: zreadkey;
1f ch = #0 then
ch: =readkey;
case ch of
#72 : Menu_Up(Pilihan, 1, 3):
#80 : Menu_Down(Pilihan, 1, 3);
#13 : begin
case Pilihan of
1 : Dbegin
win(is, 15,58, 20,6, 1, 1)
Color(white, blue);
Baca_Freki(Frekl):

Baca_Tegl(Volt1);
GotoXY(lG.17);Write(’Frekwensi Channel 1
= ', Frekl1:10,’ Hz');




GotoXY (18, 18);wWrite(’ Tegangah Channel 1

= ',Volt1:10:4,' Volt’);
repeat until readkey in [#27] #1331 ;
Wind:=clos_wind;
end;
2 : begin
win(1s, 15, 58, 20, 6, 1, 1)
Color(white, blue);
Baca_Frek2(Frek2);
Baca_Teg2{VvVolt2);
GotoXY(18,17);Write(’ Frekwengi Channel 2
= ’,Freke:10,’ HZ’ ),
GotoXY (18, 18);Write(’ Tegangali Channel 2
= 7,Volt2:10:4,* Volt’):
repeat until readkey in [#27]#131;
Wind: =-clos_wind;
enqd;
3 : Dbegin ch::=-#27 end:
end;
end;
end;
mntil (ch=#%#27);
wind:=clos_wind;
end;

Procedure Run_Manual;
var ch : char;

begin
win(45s, 4, 75,12, 7,1, 1)
color(e, blue);

GotoXY(19,6):Write(chr(27),’ : Kurangi Frekwdnsi i I
GOtOXY(49.7);Wr1te(chr(26).’ : Tambah Frekwerlsi®):
GotoXY(49.5);Write(chr(24).’ : Kurangi Tegandan’);
GotoXY (49, 9);Write(chr(2%),’ : Tambah Tegangadn’ );
GotoXY(49.11):Write(’Ins : Swich Phase’);

win(3.13.77.24,15.1,1);
GotoXY (18, 15);Write(’ Channel 17);
GotoXY(52, 15);Write(’Channel 2’);:

Baca_Frekl(Freki):
Baca_Frek2(Frek?);
Baca_Teg1l(Volti);
Baca_Teg2(vVolt2):
GotoXY(10,17);Write(’ Frekwensi
GotoXY (10, 18);Write(’ Tegangan
GotoXY (44, 17);Write(’ Frekwensi
GotoXY(é%.18);Write(’Tegangan

'y Freki:10,’| Hz' );
L, V0olt1:10:4]° Volt’):
', Freke: 10, '| Hz’ ):
', Volte:10:4] Volt’);

LU B I ¥

[AC AN VIR o S

if (Freki = Frek2) Then
begin
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GotoXY (29, 20);

Write(’ Frekwensi 1 = Frekwensi 2’);
end

else

if Frekl > Frek2 Then
begin

end
else
begin

GotoXY(29,20);Write(’ Frekwensi 1 > FrekWensi 2’);

GotoXY (29, 20);Write(’Frekwensi 1 < FrekWensi 2’);
end;

if Abs(Voltl - Voltz) < 0.0001 Then
begin
GotoXY (29, 21);

Write(’Tegangan 1 = Tegangan 2’):
end

else

if Voltl > Voltz2 Then
begin

GotoXY (29, 21); Write(’ Tegangan
end

else
begin

GotoXY(29,21);Write(’Tegangan 1 < Teganigan 2’);
end;

1 > Tegarigan 2');

Baca_Phase(Lebar_Atas, Lebar_Bawah);
1f Abs(Lebar_Atas - Lebar_Bawah) in [O..15]

Then
begin
GotoXY (29, 22);
write(’®Phase 1 = Phase 2’ )
end
else
if Lebar_Atas > Lebar_Bawah Then
begin
GotoXY (29, 22);Write(’ Phase 1 > Phase 2’ )
end
else
begin
GotoXY (29, 22);Write(’Phase 1 ¢ Phasze 27 ),
end;

if (Freki =

Freke) and (Abs(Volti

- Voltz) < $.0001) ana
(Abs(Lebar_Atas - Lebar_Bawah) in {0..151) Then
begin

sound (200);

delay(500);
nosound;
end;

Iepeat

if Keypressed Then
begin

LR PERP T ALAAR
IMaTITUT TR RO O
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ch: =readXKey;
if ch = #0O Then
ch: -readkey;
case ch of
#75 : begin
Kurangi_Frek(2);
Baca_Frek2(Frekz2);
GotoXY (44, 17);Write(’ Frekwensi
‘L, Freke: 10, Hz’);
end;
#77 : Degin
Tambah_ Frek(z2);
Baca_Frek2(Frekz);
GotoXY (44, 17);Write(’ Frekwensi
., Freke2:10,* Hz’);
end;
#72 : Dbegin
Kurangi_Teg(2);
Baca_Teg2(Voltea);
GotoXY(44, 18);Write(’ Tegangan
Lo Volte:10: 4, Volt’);
end;
#80 : Dbegin
Tambah_Teg(2);
Baca_Teg2(Volt2);
GotoXY (44, 18);Write(’ Tegangan
'y Volt2:10:4,’ Volt'):
end;
#82 : begin
Port[{$3011: =$55;delay(20);
Portf$3011: =$0;
delay(100);

Baca_Phase( Lebar_Atas, Lebar_Bawjah):;

end;
end;

if (Frekl = Frek2) Then
egin
GotoXY (29, 20);
Write(’Frekwensi 1 = Frekwensi 2°);

end
else
if Freki > Frek? Then
begin
GotoXY (29, 20) ;Write(’ Frekwensi 1>Frekwensi 2'):
end )
else

egin

GotoXY(29,20);Write(’Frekwensi 1 < Frekwensi 2’):

end;

1f ADS(Voltl - Volt2) < 0O.0001 Then
begin
GotoXY(29, 21);
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write(’Tegangan 1 = Tegangan 2°);

end
else
if Voltl > Volt2 Then
begin
GotoXY (29, 21);wWrite(’ Tegangan 1>
end
else
begin

30

Tegangan 2’ );

GotoXY (29, 21);Write(’ Tegangan 1 < Tedangan 2’ )

end,;

1f Abs(Lebar_Atas - Lebar_Bawah) in [O]
begin
GotoXY (29, 22);
Write(’Phase 1 = Phase 2’}
end
else
if Lebar_Atas > Lebar_Bawah Then
begin
GotoXY (29, 22):Write(’Phase 1> Ph4
end
else
bhegin
GotoXY (29, 22);Write(’Phase 1 < Pha
end;

1f (Frekl = Frek2) and (Abs(Voltl - Vol
and (Abs(Lebar_Atas - Lelar_BRawah) in [0..15)) Tn
begin
Port[$3011: -3AA;
delay(20);
Porti$3011: =%0;
sound (200);
delay(500);
nosound;
end;
end;
Until ch in [#2731;
wind:=clos_wind;
wind: z=clos_wind;
end;

Procedure Run_ Program:

begin
win{3, 13, 77,24, 15,1, 1)
GotoXY (18, 15);Write(’Channel
GotoXY (52, 15);Write(’ Channel

-
S
-

N

Baca_Freki(Freki);
Baca_Frek2(Frek2);
Baca_Tegi(Volti1);

.15 Then

se 2’);

se 2’2,

2) < 0.0001)
en




Baca_Teg2(Volta);
GotoXY(10,17);wWrite(’ Frekwensi

GotoXY (10, 18);Write(’ Tegangan
GotoXY(44,17);Write(’ Frekwensi
GotoXY (44, 18);Write(’ Tegangan

AV RV ol
wonon

repeat
i1f (Freki =
begin
GotoXY (29, 20);
wWrite(’'Frekwensi 1 =
end
else
if Frekl > Freke
begin
GotoXY (29, 20);Write(’ Frekwensi
Tambah_Frek(2);
Baca_Frek2(Ffreke);
GotoXY (44, 17);Write(’ Frekwensi
end
else
begin
GotoXY (29, 20);Write(’ Frekwensi
Kurangi_Frek(2);
Baca_Frek2(Freke),;
GotoXY (44, 17);Write(’ Frekwensi
end;
Until Frekil =
GotoXY (29, 20);
write(’ Frekwensi 1 =

Frek2) Then

Then

Freke;
Frekwensi 2’);

Repeat
i1f Abs(Voltil
Pegin
GotoXY({29, 21);
Write(’Tegangan 1 =
end
else
if vVolti »
begin
GotoXY(29, 21);:;Write(’ Tegangan 1
Tambah_Teg(2);
Baca_Tega(Volta);
GotoXY (44, 18);Write(' Tegangan

- Volt2) < 0.001 Then

Tegangan 2°

Volte Then

Volt’ )
end
else

begin
GotoXY (29, 21);Write(' Tegangan 1
Kurangi_Teg(2);
Baca Tege2(Volt2);
GotoXY(44, 18);Write(’ Tegangan

Volt’);

', Freki:

'L, Voltl:
’, Freke:
L, Volte:

Frekwensi 2’);

1

)i

.

4

<

10,

10: 4,
10,
10: 4,

> Frekw

= ', Frg

< Frekw

1

', Frqg

Teganga

Tegangahn

Hz’ ),

' Volt’);
Hz’);
* Volt’);

ensi 2');

K2:10,' HzZ’);

ensi 2°*),;

Kke2:10,' Hz');

n 2');

., Volt2:10: 4,

2’ )i
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end;
Until Abs(Voltl - Volt2) < 0.001;
GotoXY (29, 21);
wWrite(’Tegangan 1 = Tegangan 2’);

Repeat
Baca_Phase(Lebar_Atas, Lebar_Bawah);
1f Abs(Lebar_Atas - Lebar_Bawah) < 15 Then

begin
GotoXY(29, 22);
write(’Phase 1 = Phase 2’ ),
end
else
1f Lebar_Atas > Lebar_ Bawah Then
hegin
GotoXY(29, 22);Write(’ Phase 1 > Phasd

Portf$3011: =$55;delay(20);
Port[$3013:=3%0:
delay(500);
end
else
begin
GotoXY (29, 22);Write(’ Phase 1 < Phassd
Port[$301]::$55:delay(203;
Porti{$3011::=30;
delay(500);
end;
Until Abs(Lebar_Atas - Lebar_Bawah) < 15;
GotoXY(29, 22);

write(’Phase 1 = Phase 2’ ),
if (Freki = Frek2) and (Abs(Voltl - volte) k
(Abs(Lebar_Atas - Lebar_Bawah) < 15) Then
Yegin
Portf$3011: =3AA;
delay(20);
Portf330131:=30;
sound (200) ;
delay(500);
nosound;
end;

color(LightRed+blink.blue):

GotoXY (34, 15):Write(’ Tekan key’ )
repeat until readkey in C#27, #1331 ;
color(White, blue):

GotoXY (34, 15);Write(’ * Y
wind:=clos_wind;
end;
BEGIN
clrscr;
init;

Port($203]::=3$99;

g2

2’ )

2’);

0.001) and



END.

Port{3$3031:=%80;
inisial;
PosisiF: =0;
PosisiT: =0;

win¢i, 1, 79,25, 7,5, 1);
color(is, 2);
gotoxy(36, 1);write(’ UJI COBA ’);
Pilihan:=1;
wing4, 4, 29, 11, 5, 15, 3);
MenuUtama;
ch:=z’;’p
repeat

gotoxy(26, Pilihan+5);

ch: -readkey;

if ch = #0 then

ch: =readkey;

case ch of
't7,’T : Test_Channel;
#72 : Menu Up(Pilihan, 1, 4);
#80 @ Menu_Down(Pilihan, 1, 4);
#13 : Dbegin

case Pilihan of

1 : begin
Test _Channel;
end;
2 : begin
Run_ Manual;
end;
3 : begin
Run_Program;
end;
4 : begin ch::=#27 end;
end;
end;

end;

wntil (ch=#27);
wind: -clos_windg,;
wind:=clos_wind;
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USULAN TUGAS AKHIR

1. JUDUL TUGAS AKHIR : PERENCANAAN DAN PEMBUATAN| SINKRONISASI

GENERATOR TIGA PHASA YANG
DI INTERFACEKAN KE IBM PC - XT.

2. BIDANG STUDI : ELEKTRONIKA

3. RUANG LINGKUP : ELEKTRONIKA DIGITAL

RANGKATIAN LINIER AKTIF
ELEKTRONIKA INDUSTRI
PEMROGRAMAN KOMPUTER

ELEKTRONIKA DAYA

4. LATAR BELAKANG : Perkembangan teKknologl elektronika

pada saat ini amat pesat|{terutama di

bidang mikroelektronika Kehadiran
‘ mikrokomputer sebhagali peralatan
pembantu dalam industri dirasakan

penting sekali mengingat| terbatasnvya
Kemampuan peralatan mapual. Salah
satu aplikasi dalam bidgng industri
adalah pengaturan sinkronisasi
generator tiga phasa vydng Dbiasanva
dilakukan secara manpual dapat
dilakukan dengan bantuain komputer,
dengan membuat’suatu bpefalatan vyang
diinterfacekan ke IBM PC - XT,
peralatan tersebut akan mgnerima input

dari generator vang beruga tegangan,
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5. PENELAAHAN STUDI

6. TUJUAN

frekwensi, phasa dari

Apabhila input -
memenuhil svarat
maka peralatan

menggerakikan relay

inpyt

terseput

- relay vang
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generator.

tersebut

- syarat Ker ja paralel

akan

akan

membuat switch terhubung dpn generator

akan beroperasi parale

dipakainya peralatan komputer

dapat ditingkatkan KkKean

sistem, baik andal
presisiamnmya, Kecepatan pr
kemudahan pengendalian sis

didapatkan performance van

Dalam melakukan ker ja

generator memerlukan syar

vang harus dipenuhi sebelugnyva.

- sSyarat tersebut di detek

dibandingkan antar genej

dengan vang lain oleh pr

CPU, emudian input ter

mengaktifkan switch Jika

1. Dengan
. maka
Halan dari
dalam ke
Obses  maupun
tem sehingga

y lebih baik.

paralel,
ht - syarat
Syarat
81 kemudian
Ffator satu
bgram dalam
Eebut akan

svarat -

syaralt vang diperlukan terpenuhi.

- Menerapkan teori dan pel

berhubungan dengan

digital, elektronika

elektronika industri serta

pgertian vang
elekKtronika
analog,

bemrograman




Komputer.
Merencanakan dan membuat

sinkronisasi generator tiga

96

alat untuk

1 Phasa vang

ai interfacekan Xe IBM| PC - XT
sehingga didapatkan peralatan vang
handal dalam Kepresisiannygd, Kecepatan
proses dan kKemudahgn dalam
rpengedaliannva.
7. LANGKAH - LANGKAH : - Studi literatur
- Perencanaan peralatan
~ Membuat peralatan
- Pengujian dan kalibrasi
- Penyusunan naskah
8. JADWAL KEGIATAN Seluruh kegiatan direncanakan dapat
diselesaikan dalam waktu |[enam Dbulan
dengan Jjadwal sebagai beriH{ut
BULAN KE
KEGIATAN : :
1 2 3 4 S &
Studi literatur k |

Perencanaan alat

Pembuatan alat

Pengujian &
kKalibrasi

Penvusunan naskah
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3. RELEVANSI : Hésil dari tugas akhir ing diharapkan g
dapat digunakan oleh pemaKkai generaior
dimana dapat diaplikasjikan sistem
pengaturammya. Aplikasi mikrokomputer
dalam Dbidang industri teputama dalam
bidang tenaga listrik akan| meningkatkan
Keandalan valitu anfal Qalam
kepresisiannya, kecepatan proses dan

kemudahan dalam pengendalipn sistem.
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