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Abstrak

Banyaknya jumlah penduduk berdampak besar pada
kebutuhan yang tak terhindarkan yaitu berupa energi. Mustahil
Jika manusia menggunakan SDA yang jumlahnya semakin
menipis. Hal tersebut memacu untuk menemukan suatu teknologi
yang dapat menghasilkan energi alternatif sehingga dibuatlah
tugas akhir ini yaitu Pemanfaatan speed trap. Alat ini bekerja
berdasarkan tekanan atau pembebanan dari suatu objek yang
melewati body speed trap itu sendiri. Penghasil listriknya sendiri
digunakan 2 buah generator yang tiap unitnya dapat
menghasilkan tegangan maksimal 24 V. Adapun variabel yang
diukur microcontroller yaitu RPM dari generator.

kata kunci : Energi, Body speed trap, Tekanan, Generator,
RPM
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Abstract

A large population of big impact on the needs that are not
avoided, namely the form of energy. Impossible if the human use
of natural resources diminish the amount. This spur to find a
technology that can produce alternative energy until the end of
this task make namely The speed trap. The tool is based on the
work pressure or imposition from an object through a body that
the trap themselves to speed. Produce its own electricity generator
used 2 pieces of each unit can generate voltage up to 24 V. The
variables that measured microcontroller the RPM of the
generator.

Keyword: Energy, Speed Trap Body, Pressure, Generator, RPM
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BAB1I
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Didalam Jurusan teknik fisika khususnya program studi
D3 instrumentasi ini banyak terdapat tugas akhir yang membuat
suatu alat untuk dapat menciptakan energy alternative. Adapun
dibuatnya alat ini juga dipengaruhi oleh lonjakan harga minyak
dunia memberikan dampak yang besar bagi pembangunan suatu
negara. Untuk mengurangi ketergantungan terhadap bahan bakar
minyak yaitu dengan mengembangkan sumber energi alternatif
sebagai pengganti bahan bakar minyak. Salah satu sumber energi
alternatif adalah pemanfaatan speed trap. Hal ini dikarenakan
banyaknya penggunaan speed trap dilndonesia yang hanya untuk
mengurangi laju suatu kendaraan bermotor

Pada tugas akhir ini yaitu merancang suatu teknologi
sistem charging melalui speed trap pada pintu tol menggunakan
mikrokontroller Atmega 8535, dimana sistem digunakan sebagai
power cadangan jika sumber listrik dari PLN mati atau down.
Untuk aplikasinya dengan menggunakan generator yang nantinya
dapat menghasilkan sumber listrik. Alat ini bekerja berdasarkan
gaya yang timbul pada saat mobil menekan body speed trap.
Setiap kali sebuah kendaraan melintasi sebuah speed trap
sebenarnya telah mengeluarkan energi untuk menekan. Tekanan
itulah yang kemudian dimanfaatkan untuk memutar generator.
Putaran generator itulah yang nantinya akan diolah untuk
menghasilkan listrik yang lantas disimpan untuk dimanfaatkan
energinya untuk menggerakkan pintu tol dan instalasi lampu pos.

1.2 Permasalahan

Dalam Tugas Akhir ini permasalahan yang akan
diselesaikan adalah sebagai berikut:




e Bagaimana merancang sebuah sistem untuk dapat
merealisasikan tenaga tekanan menjadi sumber energi
alternatif memutar generator

e Peletakan sensor untuk mengetahui kecepatan putaran roda

1.3 Tujuan Tugas Akhir
Tujuan yang ingin dicapai dalam tugas akhir ini adalah
sebagai berikut :
Menghasilkan energy alternative dari penggunaan prinsip
tekanan pada speed trap yang diberi beban
Mengetahui hubungan antara pembebanan dengan
kecepatan putar roda yaitu menggunakan sebuah sensor.
Sensor yang digunakan yaitu reed switch dimana sensor
tesebut bekerja berdasarkan magnetic
Peletakan sensor disesuaikan dengan letak dari variable
yang akan diukur

Tugas akhir ini diharapkan dapat memberikan manfaat bagi
dunia pendidikan untuk dapat lebih kreatif dalam
menciptakan teknologi energy alternative.

1.4 Batasan Masalah

Dalam perancangan ini perlu diberikan beberapa batasan
permasalahan dengan tujuan agar pembahasan tidak meluas dan
menyimpang dari tujuan. Adapun batasan permasalahan dari alat
yang dirancang pada tugas akhir ini yaitu :

Sistem yang dirancang adalah sistem charging pada sebuah
accu dengan menggunakan generator sebagai penghasil
listrik

Penggunaan beban yang dipakai untuk pengujian alat ini
berupa tekanan yang dilakukan secara manual

Untuk displaynya menggunakan LCD yang hanya
menampilkan RPM motor.




1.5 Metodologi
Metodologi yang digunakan dalam pengerjaan tugas akhir
ini adalah sebagai berikut :

e Studi Literatur, dalam merealisasikan tugas akhir ini tentu
dibutuhkan referensi yang meliputi pemrograman
mikrokontroler, dasar-dasar elektronika

e Perancangan dan  Pembuatan  Alat,  merancang
hardware dimulai dari sensor, mikrokontroller dan power
supply. Pengujian dan Analisis Alat dilakukan untuk
mengetahui nilai dari kecepatan putar motor dengan
menggunakan sebuah sensor.

e Penyusunan Laporan, menyusun hasil analisa dan
kesimpulan hasil pengukuran.

1.6 Sistematika Laporan

Laporan Tugas Akhir ini mempunyai sistematika,dimana
untuk mempermudah membaca tugas akhir yang telah dirancang
dengan sebaik-baiknya, yaitu:

Bab I Pendahuluan
Berisi tentang latar belakang masalah, permasalahan, batasan
masalah, tujuan penelitian, metodologi dan sistematika
laporan.
Bab II Dasar Teori
Bagian ini berisi teori — teori yang menunjang perancangan
tugas akhir, yaitu mengenai system pengukuran mulai dari
sensor, pengkondisian sinyal, pengolah data, serta
mikrokontroller.
Bab III Perancangan Alat
Berisi tentang rancang bangun sistem charging pada speed
trap berbasis mikrokontroller ATmega8535
Bab IV Pengujian Alat dan Analisa Data
Berisi tentang data kalibrasi sistem, pengambilan data beserta
analisanya.




Bab V Pemadup
Memuat kesimpulan dari keseluruhan rancangan sistem dan

saran untuk pengembangan lebih lanjut untuk memperbaiki
sistemn yang dibuat.



BAB 11

TEORI PENUNJANG

Untuk menunjang Tugas Akhir dengan judul Rancang
Bangun Sistem Charging Pada Speed Trap Berbasis
Mikrokontroller ini, dibutuhkan tutorial dan piranti- piranti
sebagai berikut :

2.1 Prinsip kerja Speed Trap

Anggapan penggunaan speed trap sendiri didalam
masyarakat pada awalnya sangat meresahkan. Hal ini terkait akan
terganggunya kenyamanan dalam berkendara dikarenakan
banyaknya penggunaan speed trap dilndonesia yang hanya untuk
mengurangi laju suatu kendaraan bermotor. Selain memiliki sisi
negatif, speed trap juga memiliki nilai ekonomis yang tinggi
untuk dijadikan sebagai sumber energi. Adapun energi alternative
tersebut dibangkitkan melalui pemanfaatan tekanan oleh roda
kendaraan yang melintas diatas body speed trap itu sendiri. Dalam
kenyataannya untuk dapat menghasilkan energi listrik diperlukan
suatu generator sebagai penghasil listrik. Semakin banyak
generator yang digunakan didalam perancangan speed trap maka
semakin besar pula tegangan yang dihasilkan. Dari beberapa
aspek tersebut nantinya akan dibuat suatu konstruksi yang tepat
sechingga menciptakan sumber energi yang terbarukan secara
maksimal

2.2 Tranformator Daya dan rangkaian suply

Transformator daya (trafo) sering digunakan untuk
menurunkan tegangan AC dari jala-jala listrik 110 / 220 volt pada
kumparan primernya menjadi tegangan AC yang lebih rendah
pada kumparan sekundernya. Tramsformator daya dalam
rangkaian power supply digunakan untuk tegangan input. Gambar
2.2 menunjukkan simbol transformator daya.




©

a) Tanpa CT (Cente Tap) (b) Menggunakan CT (CenterTap)
Gambar 2.2.1 Transformator Daya

o Transformator Arus

Transformator arus digunakan untuk mengukur arus
beban suatu rangkaian. Dengan menggunakan transformator arus
maka arus beban yang besar dapat diukur hanya dengan
menggunkan alat ukur (ampere meter) yang tidak terlalu besar.
Dengan mengetahui perbandingan transformasi N1/ N2 dan
pembacaan ammeter (I;), arus beban L dapat dihitung. Bila
transformator dianggap ideal maka arus beban:

N
g RO AP ISR N |
i 2 (pers.1)

1

Untuk menjaga agar fluks (D) tetap tidak berubah, perlu
diperhatikan agar rangkaian sekunder selalu tertutup. Dalam
keadaan rangkaian sekunder terbuka ggm NI, akan sama dengan
nol (karena I,=0) sedangkan ggm N, I, tetap ada, sehingga fliks
normal (®) akan terganggu. Operasi sebuah transformator
disebut dalam keadaan ideal, yaitu jika rangkaian sekunder
mempunyai impedansi yang rendah pada saat digunakan sebagai
pengukuran atau dalam keadaan dihubung singkat. Tetapi jika sisi




sekunder digunakan untuk relai pengaman, biasanya rangkaian
tersebut mempunyai harga reaktip yang cukup besar dan dapat
menyebabkan transformator arus tersebut mempunyai burden
Volt-Ampere. Adanya burden dapat menyebabkan kesalahn harga
perbandingan dan kesalahan sudut.

beban

Gambar 2.2.2 Transformator Arus

Pada Gambar 2.15 I, merupakan arus yang mengalir
melalui Z dan akan menyebabkan jatuh tegangan Va yang
mendahului I, dengan sudut fasa W.R adalah tahanan lilitan
sekunder dan X, adalah harga reaktansinya. Besar gaya listrik Eg
adalah :

E=V, =I(R, + jX,)+V e (pers.2)

Gaya gerak listrik inilah yang akan membangkitkan fluks di
dalam inti. L, merupakan pemagnetan pada sisi primer. I, adalah
arus primer yang tidak sefasa dengan arus sisi sekunder L.
perbedaan fasa kedua arus ini adalah sebesar & dan juga harga
perbandingan tidak tepat sama seperti harga perbandingan lilitan
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kamaterganmngdaﬁperbednnrelaﬁfanmahesamndanfasa
arus pemagnetan L.

Penggunaan bahan inti besi transformator arus yang mempuyai
permeabilitas tinggi dapat menurunkan komponen tersebut, tetapi
tergantung juga pada impedansi beban dan reaktans bocor
sekunder. Besaran yang terakhir ini sangat mempengaruhi
kesalahan sudut dan kesalahan perbandingan.

e Transformator Tegangan

Transformator tegangan digunakan untuk mengukur
tegangan. Dengan mengetahui N; dan N, membaca tegangan V»,
serta menganggap transformator ideak maka tegangan V, adalah :

Pentanahan rangkaian sekunder diperfukan untuk mencegah
adanyabedapotensialymgbesarantamkmnpnmnprimerdan
sekunder(amamtitikadanb)padnsaatisolasikmnpamnpdmer
rusak.

@ l par

U 4

B 1
A Fed
e
(e ov | Lmaal
O,

Gambar 2.2.3 Transformator Tegangan



e Kapasitor Filter

Tegangan keluaran dari diode penyearah gelombang
penuh masih dalam kondisi berdenyut (belum rata) sehingga
dibutuhkan sebuah kapasitor filter yang ditempatkan pada
terminal keluaran tegangan searah dari diode penyearah.
Kapasitor ini berfungsi untuk meratakan denyutan-denyutan
(ripple) tersebut dan memberikan suatu tegangan searah yang
hampir murni.

& ¢
Vin — Vout
N T kelvaranke IC
jan Dioda Penyearah requar
¢ i

Gambar 2.2.4 Kapasitor Filter
e  Regulator

Pemakaian regulator pada pencatu daya berfungsi sebagai
stabilitas tegangan. Komponen aktif ini mampu meregulasi
tegangan menjadi stabil. Komponen ini sudah dikemas dalam
sebuah IC regulator tegangan tetap yang biasanya sudah
dilengkapi dengan pembatas arus (current limiter) dan juga
pembatas suhu (thermal shutdown). Jenis IC regulator tegangan
tetap yang sering dipakai adalah jenis 78xx atau 79xx. IC
regulator 78xx menghasilkan output tegangan dengan polaritas
positif sedangkan 79xx menghasilkan output tegangan dengan
polaritas negatif. Pemakaian dari kedua tipe regulator ini
tergantung dari kebutuhan yang ada, dimana apabila kita
butuhkan supply dengan polaritas positif dan negatif maka kedua
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regulator tersebut kedua-duanya kita pakai. Konstruksi dari
regulator ini dapat dilihat pada Gambar 13.

o I S ™
T
Gambar 2.2.5 IC Regulator 78xx

-}

Hanya saja perlu diketahui supaya rangkaian regulator
dengan IC tersebut bisa bekerja, tegangan input harus lebih besar
dari tegangan output regulatornya. Biasanya perbedaan tegangan
V,, terhadap V. yang direkomendasikan ada di dalam datasheet
kompenen tersebut. Pemakaian alumunium pendingin (heatsink)
dianjurkan jika komponen ini dipakai untuk mencatu arus yang
besar.

e Diode Penyearah

Diode pada rangkaian catu daya ini berfungsi sebagai
penyearah tegangan bolak — balik (VAC) menjadi tegangan
searah (VDC). Konfigurasi dari pemakaian diode penyearah ini
ada dua macam yaitu penyearah diode setengah gelombang dan
penyearah diode gelombang penuh. Dibawah ini merupakan
rangkaian dioda penyearah gelombang penuh.

Gambar 2.2.6 Penyearah Dioda Gelombang Penuh.
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AN
T

Valt i ,

®)

e

:

Gambar 2.2.7 Grafik Sinyal Input dan Output dari Rangkaian
Dioda Penyearah. (a)Sinyal Input, (b)Sinyal Output

2.3 Generator

Generator yang digunakan pada tugas akhir ini dapat
mengahsilkan tegangan maksimal sampai dengan 24 volt DC.
Dengan nilai tegangan minimal 1,2 volt DC yang sudah mampu
digunakan untuk mencharging batteray maka nilai output
maksimal dari generator ini sudah lebih dari cukup untuk
melakukan proses charging.

Gambar 2.3.1 Model Generator yang digunakan

Gambar diatas adalah model generator yang digunakan
dalam tugas akhir ini. Generator yang digunakan nantinya akan
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dihubungkan dengan scbuah roda yang tenaga geraknya diputar
oleh pedal untuk menghasilkan tegangan listrik.

2.4 Sensor Kecepatan Reed Switch

Reed sensor digunakan untuk mendeteksi adanya medan
megned, reed switch adalah suatu komponen elektronika yang
sangat sederhana dengan menggunakan dua buah kawat untuk
saling menghubungkan untuk lebih jelasnya dapat dilihat pada
gambar 2.14. Keuntungan dalam menggunakan reed switch
adalah ujung kontaktor telah terindungi dengan aman dari
lingkungan luar. Reed switch dapat digunakan untuk mendeteksi
medan megned, reed swith mempunyai default normaly open,
tetapi saat didekatkan pada magned, maka akan close. Reed
switch biasanya menggunakan magnet untuk membuka atau
menutup cirkuit. Sebagai contoh: Reed switch digunakan untuk
sensor alarm, atau kontek magnetik yang diletakkan di daerah
yang mengandung bahan bakar, sehingga tidak ada arus listrik
yang mengalir, dikhawatirkan, kalau ada arus yang mengalir pada
daerah yang mudah terbakar, terkena percikan dari rangkaian,
maka akan terbakar. dimana reed switch digunakan untuk
pemancar yang diletakkan di tembok dan megnetnya mengapung
diatas air.

\

4 e

= B

Gambar 2.4.1 Bentuk fisik reed switch

Reed switch dalam aplikasinya juga digunakan untuk
relay untuk membuat reed relay, reed switch dililit dengan koil
sehingga mendapatkan medan magned. Ketika koil mendapatkan
suatu energi, maka akan menyebabkan cirkuit tertutup. Reed
dibentuk dengan beberapa bagian diantara lapisan ruthenium, diisi
gas lebam, tanpa tekanan yang kering reed switch dengan plat
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timah mengarah keluar, untuk saklar dengan daya antara 100
microwatt dan 120 watt. reed switch dapat digunakan di berbagai
macam pengaplikasianya, dari sinyal switch dengan tingkatan
yang rendah untuk handphone. Sampai temperatur alat-alat
pemanas. Reed switch didesain khusus untuk saklar bermuatan
rendah dan menengah tanpa mengorbankan ukuranya, reed switch
memiliki konfigurasi yang tinggi dengan berbeda-beda respek.
standart ukuran besar reed switch disesuaikan berdasarkan
spesifikasinya seperti induktif , lampu filamen dan tegangan garis.

Keuntungan dari reed switch adalah memiliki umur yang
lebih panjang dengan arus yang kecilini dapat dibuktikan dengan
melalui ribuan test. meskipun telah lama tidak digunakan.

0 . .
glass
envelope magneti1c menber
non-magnetic [/ insulator
neabor / 4 terminal

.

conducting  pagnetic member

nenbex
Cl 1" posatace Tube cross-section
glass mognetic 9less non-mnagnetic
envelope nenber ©nvelope member
J insulator P - R
= TR o ¢ }- insulator
E — P} E 7
s Sl Nofr/
nagaetic conducting
nenber »enber

Gambar 2.15 Bagian — bagian reed switch
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Bentuk reed switch adalah potential divider daimana

tegangan output yang ditentukan oleh upper dan lower pada
rangkaian. Rangkaian untuk sensor reed switch tergantung pada
sensor yang dihubungkan ke sensor unit atau inverted sensor, saat
terhubung ke sensor unit.

2.5 Mikrokoutroller
Suatu sistem dapat dikatakan sebagai mikrokomputer jika
didalamnya telah tersedia tiga bagian utama yang mendukung
sebuah komputer, yaitu RAM (Random Access Memory),
EEPROM  (Electrical Erasable Programmable Read Only
Memory), atau EPROM (Erasable Programmable Read Omly
Memory), atau PROM (Programmable Read Only Memory), unit
input/output, antarmuka serial dan parallel, timer dan counter,
serta interup kontroler,
Mikrokontroler merupakan suatu elektronik yang termasuk

general purpose device yang cocok untuk banyak aplikasi.
Mikrokontroler adalah suatu komputer yang dibangun pada satu
chip. Input dan outputnya serta sistem memori dibangun di dalam
mikrokontroler, maka memungkinkan alat ini untuk di-interface-
kan dengan hardware dan fungsi kontrol.
Konfigurasi Pin ATMega 8535

| —

(XCK.TO) PS80 CJ

(ISP1) PDS

Gambar 2.5.1 Deskripsi Pin AT Mega 8535
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e Deskripsi Mikrokontroller ATmega8535

» VCC (power supply)
» GND (ground)
» Port A (PA7.PAO)

Port A berfungsi sebagai impwr analog pada A/D
Konverter. Port A juga berfungsi sebagai suatu Port /O 8-bit dua
arah, jika A/DKonverter tidak digunakan. Pin - pin Port dapat
menyediakanresistor internal pull-up (yang dipilih untuk masing-
masing bit). Port A output buffer mempunyai karakteristik
gerakan simetrisdengan keduanya sink tinggi dan kemampuan
sumber. Ketika pinPA0 ke PA7 digunakan sebagai input dan
secara eksternal ditarik rendah, pin — pin akan memungkinkan
arus sumber jika resistor internal pull-up diaktifkan. Pin Port A
adalah fri-stated manakala suatu kondisi reset menjadi aktif,
sekalipun waktu habis.

» Port B (PB7..PB0)
Port B adalah suatu Port /O 8-bit dua arah dengan resistor

internalpull-up (yang dipilih untuk beberapa bit). Port B ourput
buffer mempunyai karakteristik gerakan simetris dengan
keduanya sinktinggi dan kemampuan sumber. Sebagai input, pin
port B yangsecara eksternal ditarik rendah akan arus sumber jika
resistor pullupdiaktifkan. Pin Port B adalah tri-stated manakala
suatu kondisi reset menjadi aktif, sekalipun waktu habis.

» Port C (PC7..PC0)
Port C adalah suatu Port 1/O 8-bit dua arah dengan resistor

internalpull-up (yang dipilih untuk beberapa bit). Port C output
buffermempunyai karakteristik gerakan simetris dengan keduanya
sinktinggi dan kemampuan sumber. Sebagai input, pin port C
yangsecara eksternal ditarik rendah akan arus sumber jika resistor
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pullupdiaktifkan. Pin Pott C adalah tri-stated manakala suatu
kondisi reset menjadi aktif, sekalipun waktu habis.

» Port D (PD7..PDO0)

Port D adalah suatu Port I/O 8-bit dua arah dengan resistor
internalpull-up (yang dipilih untuk beberapa bit). Port D output
buffermempunyai karakteristik gerakan simetris dengan keduanya
sinktinggi dan kemampuan sumber. Sebagai input, pin port D
yangsecara eksternal ditarik rendah akan arus sumber jika resistor
pullupdiaktifkan. Pin Port D adalah fri-stated manakala suatu
kondisi reset menjadi aktif, sekalipun waktu habis.

» RESET (Reset input)

» XTALI (Input Oscillator)

» XTAL2 (Output Oscillator) AVCC adalah pin penyedia
>

tegangan untuk port A dan A/D Konverter
AREF adalah pin referensi analog untuk A/D converter

e Sistem Clock

Mikrokontroler, mempunyai sistem pewaktuan CPU, 12
siklus clock. Artinya setiap 12 siklus yang dihasilkan oleh
ceramic resonator maka akan menghasilkan satu siklus mesin.
Nilai ini yang akan menjadi acuan waktu operasi CPU. Untuk
mendesain sistem mikrokontroler kita memerlukan sistem clock,
sistem ini bisa di bangun dari clock eksternal maupun clock
internal. Untuk clock internal, kita tinggal memasang komponen
seperti di bawah ini:

LR =

AL

L

-

~owrs LI =2 - S p¥ I oob e Clysasie
L G orwc FUSLOneto- .

Gambar 2.5.2 Sistem Clock




17

e Organisasi memori AVR ATMega 8535

AVR ATMega8535 memiliki ruang pengalamatan
memori data dan memori program yang terpisah. Sebagai
tambahan, ATmega8535 memiliki fitur suatu EEPROM Memori
untuk penyimpanan data. Semua tiga ruang memori adalah
reguler dan linier.

e Memori Data

Memori data terbagi menjadi 3 bagian, yaitu 32 register
umum,64 buah register 1/0,dan 512 byre SRAM Internal Register
keperluan umum menempati space data pada alamatterbawah,
yaitu $00 sampai $1F. Sementara itu, register khusus untuk
menangani /O dan kontrol terhadap mikrokontroler menempati
64 alamat berikutnya, yaitu mulai dari $20 hingga $5F. Register
tersebut merupakan register yang khusus digunakan untuk
mengatur fungsiterhadap berbagai peripheral mikrokontroler,
seperticontrol register, timer/counter, fungsi — fungsi /O, dan
sebagainya. Alamat memori berikutnya digunakan untuk SRAM
512 byte, yaitu pada lokasi $60 sampai dengan $25F.

P grn e v Admuane
ezt el = i z TR e _l

OO

O .
o

TS = E=e
e ]
e
B I

CICICET Tivivsaanl

OO

Sos=m
WIS € PLA O DD

Gambar 2.5.3 Sistem memori data

e Port Sebagai Input / Output Digital
ATmega8535 mempunyai empat buah port yang bernama
PortA, PortB, PortC, dan PortD. Keempat port tersebut
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merupakan jalur bi-directional dengan pilihan internal pull-up.
Tisp port mempunyai tiga bush register bit, yaitu DDxn,
PORTxn, dan PINxn. Huruf ‘x’ mewakili nama huruf dari port
sedangkan huruf ‘n” mewakili nomor bit. Bit DDxn terdapat pada
/O address DDRx, bit PORTxn terdapat pada I/O address
PORTX, dan bit PINxn terdapat pada I/O address PINx. Bit DDxn
dalam regiter DDRx (Data Direction Register) menentukan arah
pin.

Bila DDxn diset 1 maka Px berfungsi sebagai pin output.
Bila DDxn diset 0 maka Px berfungsi sebagai pin input. Bila
PORTxn diset 1 pada saat pin terkonfigurasi sebagai pin input,
maka resistor pull-up akan diaktifkan. Untuk mematikan resistor
pull-up, PORTxn harus diset 0 atau pin dikonfigurasi sebagai pin
output. Pin port adalah ftri-state setelah kondisi reset. Bila
PORTxn diset 1 pada saat pin terkonfigurasi sebagai pin output
maka pin port akan berlogika 1. Dan bila PORTxn diset 0 pada
saat pin terkonfigurasi sebagai pin output maka pin port akan
berlogika 0. Saat mengubah kondisi port dari kondisi tri-state
(DDxn=0, PORTxn=0) ke kondisi owtput high (DDxn=1,
PORTxn=1) maka harus ada kondisi peralihan apakah itu kondisi
pull-up enabled (DDxn=0, PORTxn=1)atau kondisi output low
(DDxn=1, PORTxn=0). Biasanya, kondisi pull-up enabled dapat
diterima sepenuhnya, selama lingkungan impedansi tinggi tidak
memperhatikan perbedaan antara sebuah strong high driver
dengan sebuah pull-up. Jika ini bukan suatu masalah, maka bit
PUD pada register SFIOR dapat diset 1 untuk mematikan semua
pull-up dalam semua port. Peralihan dari kondisi input dengan
pull-up ke kondisi output low juga menimbulkan masalah yang
sama. Maka harus menggunakan kondisi tri-state (DDxn=0,
PORTxn=0) atau kondisi output high (DDxn=1, PORTxn=0)
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sebagai kondisi transisi. Lebih detil mengenai port ini dapat
dilihat pada manual datasheet dari IC ATmega8535.

e Konfigurasi Pin Port

OO | POATEN m::u::-n ¥o | Puli-up | Comement
o o x " ingast Mo | Wrswe e
Pary will acawce cumierd @ o pulled
] 1 0 Ingast ves | low
1] 1 st Mo W ol (ML)
1 a * Cxmpart No | Outper Low (Sink
LY PR T O JO €. A B R L Lo A
B' H i ‘ - i
e s
[T omt | Ko - AGk | WE PSR PR | SRR
Readh = A% R% RW R AN By AW h'E
ntdl 5 0

Gambar 2.5.4 Penggunaan Pull-Up

e Bit2 - PUD : Pull-up Disable
Bila bit diset bernilai | maka pull-up pada port I/O akan
dimatikan  walaupun register DDxn dan PORTxn
dikonfigurasikan untuk  menyalakan  pull-up(DDxn=0,
PORTxn=1).

2.6 LCD (Liquid Crystal Display) Module

Layar LCD merupakan media penampil data yang sangat
efektif dalam suatu sistem elektronik. Agar sebuah pesan atau
gambar dapat tampil pada layar LCD, diperlukan sebuah
rangkaian pengatur scanning dan pembangkit tegangan sinus.
Rangkaian yang cukup rumit ini awalnya sering menjadi kendala
bagi pemula elektronika dalam menggunakan agar LCD dan
antarmuka ke mikrokontroler.

LCD yang terdiri dari Liquid yang bisa diartikan cair
yang mengatur kristal agar mempolarisasikan cahaya. Setiap cell
berlaku seperti prisma yang membiaskan cahaya matahari (putih)
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menjadi warna tertentu. Bahan kristal yang digunakan adalah
Pasive matrix, indium-tin oxide, Active matrix.

Pada LCD terdapat downloader yang akan disambungkan
ke mikrokontroller.

Gambar 2.6.1 LCD Board




BAB III
PERANCANGAN DAN PEMBUATAN ALAT

3.1 Blok Diagram Perancangan Alat

Pada tugas akhir ini yang berjudul Rancang Bangun
Sistem Charging Melalui Speed Trap Pada Pintu Tol Berbasis
Mikrokontroller ATmega8535. Pada alat ini menggunakan sensor
reed switch yang berfungsi sebagai pendeteksi jumlah putaran
dari motor. Untuk memudahkan dalam perancangan dan
pembuatan, sehingga memperkecil kesalahan maka dibuat
diagram bloknya seperti dibawah ini

Reed switch :/'\ mikrokontroller :3{ LCD

Gambar 3.1 Diagram Blok Perancangan Alat

3.2 Perancangan dan Pembuat Perangkat Keras (Hardware)

Untuk perancangan perangkat keras (hardware) ini dimulai
dari perancangan dan pembuatan rangkaian catu daya, rangkaian
sensor reed switch dan rangkaian minimum system
mikrokontroller ATmega8535

3.2.1 Rangkaian Catu Daya

Sumber daya (power supply) adalah sumber tenaga atau
power yang merupakan sumber tenaga listrik penggerak untuk
dapat beroperasi atau bekerjanya suatu peralatan elektronik,
berhubung mahalnya sumber tenaga yang berasal dari baterai
ataupun akumulator, serta sumber tenaga juga cepat habis, maka
dicarikan sumber tenaga yang hemat dan tahan lama
pemakaiannya. Sumber tenaga tersebut adalah power dari PLN.
Berdasarkan gambar 3.2, perancangan dan pembuatan power
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supply dapat dijelaskan bahwa rangkaian ini awalnya merupakan
tegangan 220 volt AC (bolak-balik) yang berasal dari PLN
kemudian menuju ke diode penyearah (rectifier). Rectifier
gelombang penuh equivalen dengan dua kali rectifier setengah
gelombang rectifier. Sebab pusat tap, masingmasing rectifier
mempunyai sebuah tegangan masukan yang eque/ dengan
setengah tegangan sekunder. Dioda D1 menghantar ke putaran
setengah positif, dan dioda D2 menghantar ke putaran setengah
negatif. Sebagai hasilnya, arus beban rectifier mengalir selama
setengah putaran bersama-sama. Rectifier gelombang penuh
berbuat sama dengan dua kali bolak — balik pada rectifier
setengah gelombang. Sehingga tegangan AC disearahkan dan
mengimsdkan tegangan DC. Kapasitor pada rangkaian pencatu
daya ini digroundkan. Dimana fungsinya adalah sebagai
penghilang denyutan-denyutan (ripple) dan berfungsi sebagai
menyimpan tegangan sementara. Pada perancangan dan
pembuatan rangkaian power supply juga terdapat regulator.
Regulator ini berfungsi untuk menstabilkan outputan dari
rangkaian power supply atau dengan kata lain meregulasi
tegangan outputan

Gambar 3.3 Power supply 5 Volt
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3.2.2 Rangkaian Sensor reed switch

Sensor kecepatan ini digunakan untuk mengetahui kecepatan
dari putaran generator. Reed switch merupakan dua buah kawat
dari logam yang belum terhubung bagian tengahnya dan akan
memberikan reaksi ketika didekatkan oleh medan magnet. Karena
itu reed switch merupakan saklar magnetik yang konstruksinya
sangat sederhana dan peletakannya harus benar — benar tepat.

3.2.3 Rangkaian Minimum System Mikrokontroller

Mikrokontroler ATmega8535L memiliki 4 buah port /O
yaitu port A, port B, port C dan port D. Pada port A terdapat
program ADC yang dapat diatur jumlah bitnya yaitu 8 bit dan 10
bit. Pada kaki XTAL 1 dan XTAL 2 dirangkai dengan kristal
11,052900 Hz dan kapasitor 30 pF. Rangkaian tersebut berfungsi
untuk memberikan clock pada mikrokontroler agar dapat
memproses program dengan baik. Pada mikrokontroler
ATmega8535L membutuhkan sumber tegangan 5V DC untuk
mengaktifkan mikrokontroler itu sendiri.

-
¢ -
e R U S t
& o e
» '50 £} e
L1 ATmagusys
= = —d -y - .E -
] e R, B
x ! -
_!H_;_. — o we
i
3} I ——{Fee w0 Pes (ABCH) ——y
: = o Pl oacs s
T_‘____I‘ — P (Al e (aDCE o i |
¥ — S O R 1) =
—irm o CADCAY e —_—
—re oA P f—— —
J— N P (A e —
—]ewr vor comers || e
[ —
A rea e — |
—r e [ -] S
- -4 PLR (INTO> L _L
- 2 (DM [ A
SR P poa b
—r sl
— O A TOSC)
Le R =1 PCT (TOSLR) b
— =i I

e

Gambar 3.4 Rangkaian minimum sistem ATmega8535
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3.2.4 Perancangan Software

Untuk perancangan perangkat lunak (software) ini
menggunakan program CodeVisionAVR. Program ini berfungsi
sebagai pembuatan program sekaligus sebagai downloader pada
mikrokontroler.

Pada saat memasuki program CodeVisionAVR sebuah Splash
Screen akan muncul seperti ditunjukkan oleh gambar 3.4
Informasi tentang versi yang dipakai dan keterangan evaluation
akan terlihat.

WP InfoTack
C Comp a Deveicp Ema

Program Gendrsior and ln-System Programmer
for ha Admel AVR Famsly of Microcontroiiens

Varsion 1.24.8d Projessional
® Copyvgit 1980-2006 Pavel | laiduc. | 1P o Tach srl
W/ eevvns hpimicch.com

Licereed . FACE

S sy ame o0
Gambar 3.5 Splash Screen CodeVisionAVR

Kemudian IDE dari CodeVisionAVR akan muncul seperti
yang ditunjukkan oleh Gambar 3.5

Gambar 3.6 IDE CodeVisionAVR
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Setelah IDE CodeVisionAVR muncul, mulai mengatur mulai
dari chip, port, ADC dan LCD. Pada pengaturan chip diatur
menggunakan mikrokontrler ATmega8535 dan menggunakan
kristal 11,052900 Hz.

£ CodeViizardAVR o

Fle Help
USART  Analog Comparator  ADC  SP1
12c 1 \Wre 2Wre (20)

LCD Bi-Banged  Project Information
Chp Pots  ExtemaliRQ  Timers
Chir ATmegaBS35L -
Clock: 11053000  3{ MH:z

¢ Check Reset Source

Prog Enable or disable the generation of
code for reset source checking

Gambar 3.7 Tab Chip

Setalah mengatur tab chip, selanjutnya mengatur tab LCD.
Pada tab LCd ini menentukan letak port yang akan dihubungkan
dengan LCD. Pada minimum sistem mikrokontroler yang
digunakan LCD diletakkan pada port C dengan menggunakan
LCD tipe 16x2.
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Selain tab LCD tab yang diatur yaitu tab ports dan tab ADC.
Pada minimum sistem mikrokontroler port yang digunakan yaitu
port A.0 dan port A.1. Pada setiap port pengaturan resistor pull up
diatur pada toggle state. Sedangkan pada tab ADC menggunakan
ADC 10 bit dan tegangan refrensinya menggunakan pin AVCC.

e Holo
2C 1 Wes 2w §2C1
Crip Posts E vmmarnd WG T iovae
Lo B8 enged oot indornation
USART Anslop Comparator ™
ADC Enabled Uss & bite
i
High Spead
Vo Fat -
ook BB, 188 ki, -
Suso Trhgges Souron.
HNore -
Gambar 3.8 Tab ADC

Setelah semua diatur dengan otomatis telah terprogram
penempatan port, LCD, ADC dan chip.
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Gambar 3.9 Program mikrokontroler ATmega8535
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3.2.5 Perancangan Model

Desain mekanik pada tugas akhir ini yaitu menggunakan
kerangka dari sepeda, dimana akan memanfaatkan putaran dari
pedal tiap beban yang melintas. Putaran tersebut nantinya akan
menggerakkan roda belakang. Untuk mendapatkan putaran yang
lebih banyak digunakan jumlah gear lebih bayak (pedal) dari pada
gear yang terhubung dengan roda belakang. Hal ini
mempengaruhi beban dari tuas yang berfungsi untuk memutar
pedal yaitu beban kerjanya semakin berat. Hal tersebut
mempunyai tujuan untuk memutar motor semakin banyak yang
terhubung dengan gear dan menghasilkan listrik yang maksimal.
Adapun penempatan generator sendiri dihubungkan dengan suatu
belt pada velg roada belakang

Gambar 3.10 Rancangan Alat Speed Trap
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Berikut ini flowcart mengenai system power untuk alat ukur RPM

Gambar 3.11 Flowchart mengenai system power untuk alat ukur
RPM motor



BAB 1V
PENGUJIAN DAN ANALISA

Setelah dilakukan perancangan sistem charging pada
polisi tidur, maka perlu dilakukan pengujian terhadap alat yang
sudah dibuat serta melakukan analisa secara menyeluruh terhadap
hasil pengujian tersebut. Hal ini dilakukan dengan tujuan untuk
mengetahui performansi alat secara keseluruhan.

4.1 Pengujian Rangkaian

Seluruh komponen elektronika yang disusun dalam
perancangan alat ini akan dilakukan pengujian, agar nantinya
dapat diketahui keakuratan dan kepresisian masing-masing
komponen.

4.1.1 Pengujian Rangkaian power Supply

Rangkaian power supply dengan outputan 5 volt yang
digunakan untuk rangkaian sensor optocoupler dan minimum
system mikrokontrolle. Dalam pengujiannya, rangkaian ini
disambungkan ke tegangan PLN 220 volt AC (bolak-balik) dan
menggunakan AVO meter sebagai pengukur tegangan keluaran.

Tabel 4.1 Data hasil pengujian pada Power Supplay 5 volt

No A]l);uu:nl Vout Alat
(vOlt) (volt)
1 5,5 5,06
2 5.4 5,06
3 5.4 5,06

29
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Lanjutan tabel 4.1

4 5,5 5,06
5 5.4 5,06
6 54 5,06
7 5,5 5,06
8 54 5,06
9 54 5,06

Rata-rata 5,06

4.1.2 Pengujian Tegangan Output Generator

Berikut data pengujian tegangan yang dihasilkan oleh
generator dipengaruhi oleh roda gila.

Tabel 4.2 Data hasil pengujian tegangan dari kedua generator

tegangan tegangan

no generator 1 (volt) generator 2 (volt)

1 2,53 2,52

2 3,46 3,48

3 3,49 3,47

4 3,47 3,49

5 3,43 3,46

6 25 2,48

7 2,46 2,47

8 3,51 3,49

9 2,5 2,48
Rata-rata 3,04 3,038
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4.1.3 Pengujian Tegangan Generator Dengan Rpm Generator
Yang Terbaca Oleh Sensor

Adapun data tegangan yang diperoleh dari kedua generator
yaitu sebagai berikut

Tabel 43 Data Pengujian Tegangan Generator Dengan Rpm

Generator
no tegangan generator 1 RPM generator 1
1 2,53 1210
2 3,46 1550
3 3,49 1575
4 3,47 1569
5 3,43 1526
6 25 1203
7 2,46 1550
8 3,51 1600
9 2,5 1203
Rata-rata 3,04 1442,89

4.1.4 Perhitungan System Charging Pada Accu
Berikut adalah data yang diperoleh untuk menunjang dalam
perhitungan system charging

Tabel 4.4 Data Pengujian Tegangan Generator Dengan
Pengukuran Resistansi Generator

Tegangan generator
No 1 Resistansi 1 ({2)
1 2,53 1034
2 3,46 1191
3 3,49 1603
4 3,47 1614
5 3.43 1473




32

Lanjutan tabel 4.4

25 1944
2,46 1583
3,51 1665
9 2,5 1410

Rata-rata 3,04 1387 Q

Pada rancangan TA untuk penyimpanan energinya
menggunakan Accu 6V, 4,6Ah. Adapun maksud dari specifikasi
accu tersebut yaitu accu atau batterai dapat memberikan kuat arus
sebesar 4.5 Ampere dalam 1 jam atau dapat memberikan daya :

P=VxI

=6V x4.6A
=28 watt
Setelah mendapatkan besar nilai resistansi dan tegangan dari

generator maka selanjutnya menentukan nilai dari I generator tiap
kali denyutan atau detak speed trap:
V=IxR
3.04=1x13kQ

_ 304

13
=23A
Selanjutnya menentukan nilai daya rata — rata dari generator 1
yaitu sebagai berikut
P=VxlI
=3.04 Vx23A
= 6.992 watt
=7 watt
Untuk perhitungan chargingnya sendiri yaitu diasumsikan waktu
yang diperlukan setiap denyutan untuk menghasilkan tegangan
generator per 1 detik. Sehingga diperoleh perbandingan daya

| 3.04
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antara accu dengan generator sebesar 28 : 7 atau 4 : 1. Dari data
diketahui hubungan antara waktu dengan daya

e | detik =7 watt

e 4 detik = 28 watt
Adapun rumus yang digunakan untuk menghitung seberapa
banyak denyutan (J) yang diperlukan untuk mengisi accu sampai
penuh yaitu sebagai berikut

36001“,=J

900 x 7 = 6300 denyutan

4.1.5 Perhitungan Rpm Roda Belakang

Setelah mendapatkan nilai dari RPM generator 1 secara
berturut maka dilakukan perhitungan untuk menentukan besar
nilai RPM dari roda belakang

Tabel 4.5 Hasil Perhitungan RPM Roda Belakang Dengan Rpm

Generator
no RPM generator 1 RPM roda belakang |
1 1210 6380
2 1550 8172,7
3 1575 8304,5
4 1569 8272,9
5 1526 8046,2
6 1203 6343,1
7 1550 8172,7
8 1600 8436,4
9 1203 6343.1
Rata-rata 1442.888889 7607,9

Dari table diatas maka dapat diketahui nilai RPM dari roda
belakang yaitu melalui perhitungan sebagai berikut :
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Diketahui D generator (g) = 11 cm atau R = 5,5 cm
D roda belakang (rb) = 58 cm atau R =29 cm
Dit RPM roda belakang
Rg _ Rrb
RPMgl RPMrb
" RrbxRPMg!

Rg
= 29x1210

4.1.6 Hubungan Antar Roda

Pada ratio total gear box system ini sendiri nantinya akan
diketahui hubungan antar gear dan roda yang dipakai. Gambar
dibawah ini merupakan system gear yang dipakai

Peny

RPMrb

= 6380

RodaC
Roda A

.0 RodD
0 RodaB 0

Gambar 4.1 System gear dan roda

Pada Tugas Akhir yang telah dibuat diketahui nilai dari
jari — jari masing — masing untuk memutar roda. Adapun nilai jari
— jari berturut — turut yaitu A 7,5 cm, roda B 3 cm, roda C 29 cm,
dan roda D 5,5 cm. Nilai tersebut nantinya berguna untuk
menghitung rasio total gear box system. Gambar diatas nantinya
akan diketahui hubungan antar roda yaitu sebagai berikut
e Hubungan roda A dengan roda B

Adapun hubungan dari kedua roda yaitu dihubungkan
melalui perantara rantai dimana berlaku arah putar kedua roda
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sama begitu juga kelajuan linier kedua roda sama. Sehingga dapat
diketahui nilai
V.=V, ataum,R.=0)bRu

* Hubungan roda B dengan roda C

Untuk roda B dengan roda C mempunyai hubungan yaitu
roda yang sepusat dalam artian satu poros. Hubungan tersebut
berlaku kedua roda perputar searah dan ecepatan sudut kedua roda
juga sama

Vb Ve
ob =ocatay —=—
Ve

e Hubungan roda C dengan roda D

Hubungan roda C dengan roda D yaitu roda-roda
bersinggungan. Hal tesebut nantinya berlaku Arah putar kedua
roda berlawanan dan Kelajuan linier kedua roda sama

V=V, atau oR: = 4Ry

Telah diketahui bahwa nilai ©B dengan @C adalah sama
dikarenakan sepusat maka selanjutnya akan mencari nilai ®A dan
oD.

Diketahui ®B = ®C = 6380 rad/m
- QEO- =106,3 rad/s
60

Untuk mencari nilai ®A dengan cara
VA= V3 atau @A 1B = 0B rB
oA x75= 106,3rad/sx3
_106,3rad/sx 3
%
WA = 42,52 rad/s

OA
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nilai ©D yaitu
Ve=Vo atau @C rfC =D D

106,3 rad/s x 29 =D x 5,5
N’ 106,3 rad/s x 29

5,5
@D = 560,5 rad/s

oD

Jadi ratio total gear yang dipakai antar roda yaitu sebagai
berikut RodaA = 42,52 rad/s ; RodaB = RodaC = 106,3 rad/s ;
RodaD = 560,5 rad/s

Gambar 4.2 Rancangan Roda yang digunakan untuk memutar
generator

4.2 Analisa dan Pembahasan

Pengujian tegangan yang dihasilkan oleh generator
dipengaruhi oleh roda gila. Dimana roda sendiri terdiri dari 4
yaitu roda A yang berdiameter 15 cm, roda B berdiameter 3 6 cm,
roda C berdiameter 58 cm dan yang terakhir roda D berdiameter
11 cm. Roda roda tersebut tersusun sesuai dengan fungsinya
sendiri. Roda A digunakan sebagai awal mula gerakan mekanis
karena terhubung dengan tuas. Roda B sebagai roda peralihan
dimana sekaligus memutar roda C. Hal tersebut terjadi karena
satu poros. Selanjutnya roda C memutar roda D yaitu generator
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sebagai penghasil listrik. Untuk roda yang paling utama dalam
menentukan besarnya kecepatan putar generator yaitu roda B atau
C dan D. Hal tersebut terjadi karena kedua roda saling
bersinggungan Berdasarkan data tegangan yang dihasilkan oleh
generator tidak mencapai nilai maksimal. Hal ini dikarenakan
perputaran dari generator tidak continue. Tegangan yang
dihasilkan tidak lebih dari 6 volt, namun jika hal ini terjadi
berlangsung dengan terus menerus maka dapat mencharging accu.
Semakin banyak suatu objek yang melintasi body polisi tidur
maka semakin banyak pula tegangan yang dihasilkan. Pada
rancang bangun ini digunakan sensor reed switch untuk
mensensing kecepatan dari generator. Gear yang dipakai juga
turut serta mempengaruhi kecepatan dan pembebanan untuk
menggerakkan generator. Perubahan kecepatan generator yang
ditampilkan oleh LCD berbanding lurus dengan beban dari suatu
objek. Dari data dapat diperoleh nilai RPM roda belakang melalui
perhitungan dimana nilai jari — jari roda generator, jari — jari roda
belakang dan RPM generator telah diketahui lebih dahulu. Dari
data yang diperoleh dapat diambil nilai rata — rata dari RPM roda
belakang yakni sebesar 7607,9. Untuk besar nilai tegangan rata —
rata dari generator 1 dan generator 2 yaitu 3,04V dan
3,038V.Untuk perhitungan yang pertama didapatkan hasil sebesar
RPM roda belakang 6380. Dari data yang diperoleh dapat diambil
nilai rata — rata dari RPM roda belakang yakni sebesar 7607,9.
Untuk besar nilai tegangan rata — rata dari generator 1 dan
generator 2 yaitu 3,04V dan 3,038V.

Untuk penyimpanan energinya menggunakan Accu 6V,
4,6Ah. Adapun maksud dari specifikasi accu tersebut yaitu accu
dapat memberikan kuat arus sebesar 4.5 Ampere dalam 1 jam
atau dapat memberikan daya 28 watt. Perhitungan chargingnya
sendiri yaitu diasumsikan waktu yang diperlukan setiap denyutan
untuk menghasilkan tegangan generator per 1 detik. Pada
generator tiap denyutan 1 detik menghasilkan 7 watt. Sehingga
diperoleh perbandingan daya antara accu dengan generator
sebesar 28 : 7 atau 4 : 1. Dari data diketahui hubungan antara
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waktu dengan daya. Jadi perhitungan untuk mencharging accu
secara penuh yaitu skala waktu 1 jam dibagi dengan skala
perbandingannya yaitu 4 kemudian dikalikan dengan daya yang
dihasilakan oleh generator perdetiknya 7 watt maka dihsilkan
6300 denyutan.

Untuk perhitungan ratio total gear yang dipakai
dipengaruhi oleh hubungan antar roda. Dimana terdapat 3
hubungan yaitu rodaA dengan rodaB mempunyai hubungan yaitu
kedua roda dihubungkan melalui perantara rantai. RodaB dengan
rodaC merupakan roda sepusat dalam artian satu poros,
Sedangkan rodaC dengan rodaD yaitu bersinggungan. Dari ketiga
hubungan tersebut maka berlakulah aturan yang sesuai dengan
sifat yang dimiliki. perhitungan ratio total gear sendiri menetukan
nilai dari ® dari masing — masing roda.Perhitungannya diambil
dari 1 sample data dengan kecepatan roda belakang yang bernilai
6380 rad/m. Telah diketahui sebelumnya nilai dari ®B dengan ©C
adalah sama dikarenakan sepusat yaitu sebesar 106,3 rad/s
selanjutnya akan mencari nilai ®A dan owD. Untuk mencari nilai
®A dan @D akan disesuaikan dengan hubungan antar roda yang
terkait akan perputarannya. Adapun perhitungan ®A yang
dipengaruhi oleh rodaB bemnilai 42,52 rad/s sedangkan ®D
dimana antar roda bersinggungan langsung dengan rodaC dalam
perhitungannya bernilai 560,5 rad/s. Dari data diatas maka
perbandingan dari ratio gear yang dipakai antar roda yaitu RodaA
= 42,52 rad/s ; RodaB = RodaC = 106,3 rad/s ; RodaD = 560,5
rad/s. Adanya nilai — nilai tersebut membuktikan semakin kecil
diameter dari roda yang dipakai dalam system charging ini
mempunyai nilai semakin besar dalam perputarannya
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KESIMPULAN DAN SARAN

5.1 Kesimpulan

Berdasarkan hasil Pengujian dan Analisa data di atas
dimana perangkat keras (hardware) dan perangkat lunak
(software) dapat beroperasi sesuai dengan perancangan awal
maka didapatkan beberapa kesimpulan sebagai berikut:

e Alat ini bekerja berdasarkan tekanan suatu objek saat
melintasi body speed trap.

e Perputaran motor dipengaruhi oleh jumlah gear yang
dipakai baik pada pedal sepeda dan didekat roda

e Sensor yang dipakai yaitu reed switch untuk mengukur
RPM motor.

e Semakin banyak suatu objek yang melintasi body speed
trap maka semakin banyak pula tegangan yang
dihasilkan, selanjutnya disimpan pada batterai.

e Perubahan kecepatan motor yang ditampilkan oleh LCD
berbanding lurus dengan beban dari suatu objek

5.2 Saran

Perancangan dan pembuatan tugas akhir ini masih banyak
kekurangan yang perlu diperbaiki untuk menyempurnakan tugas
akhir ini. Ada beberapa bagian dari alat ini yang perlu dilakukan
penyempurnaan antara lain:

e Menggunakan sensor pengukur tekanan atau beban untuk
melengkapi kekurangan yang ada.

e Menambahakan perhitungan untuk penggunaan gear
sehingga mengetahui hubungan gear tersebut serta dapat
menghasilkan putaran yang maksimal

e Menambahkan monitoring untuk menghitung jumlah dari
suatu objek yang melintas body speed trap per satu
harinya.
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LAMPIRAN A

SPESIFIKASI DAN PETUNJUK
PENGOPERASIAN ALAT
Spesifikasi Alat
Spesifikasi dari mesin penghalus serbuk antara lain:
e Power Supply : 5 volt, Accu 6 volt
e  Generator : 24 VoltDC
Pengendali utama : Mikrokontroller
ATmega8535
e Sensor : Reed Switch dan magnet
Rangka : Body sepeda, plat besi
tuas dan pegas
e Display :LCD

Petunjuk Pengoperasian Alat
Cara pengoperasian alat akan dijelaskan sebagai
berikut:
® Mengaktifkan alat dengan menghubungkan dengan
kontak PLN.
e Setelah display telah menunjukkan tanda RPM
maka alat telah siap menerima inputan
Inputan yang diberikan masih berupa manual
Pemberian inputnya pada body speed trap ditekan
hanya sampai sudut kurang dari 45 derajat
¢ Inputan tersebut nantinya akan menggerakkan
secara berturut gear, roda dan generator sendiri
® Perputaran generator tersebut akan menghasilkan
listrik yang lantas disimpan dalam sebuah accu 6
VoltDC
® RPM akan diketahui karena adanya pemasangan
sensor reed switch pada generator yang bekerja
berdasarkan magnetik
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FOTO ALAT
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LAMPIRAN C
DATASHEET REED SWITCH GC 2725
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Part Number - GC2723 (2030] - Product Data Sheet
Reed Switch - Make Contact Form

I_‘ ... S—

Lrwetnge s L nzale
e L i e b ]

BPECIFICATIONS
Pyt s ul ~ARiehe SougD)
Coract Vs ol )
—Datchir Saoecth o, 5 pern
Satchrg g [ T30 VACDC
Dalkchirg Sumert . LS A
Caryng Curet er OB A
ey A58 B
Ceortas Restmarce . 16C mOnmy
s gior Reyiverce i W O
Pl © - Qymptlyy 2% -SIAT
-0 .8 e [
Salchirg “re oLz Bource a3 2Lrs
Bo.rce Time S cers
_Peiexie e tew [l]
Resoer: Preonre T 2K -«
Coere g Feguens; o AT =
v 1 3R M-z
gk 1y k]
Cacectance e o oF
Coermirg “wrorwiun Xaror ™ 43 + 1 9"C
Lregwpecwre Ny Opp NP Meoh g
_Test Coll T e
OFOERMC BFEOR MA TVON WOTER
PANT RUNDER GO . v-.--q--y-c-m-——-:_un—
| g wwicte Al WYL e e P o =
- - U apericrs uu--u“qm-(—l-clngu.
* W rvm.r Bty (A1 apersiie-s Mec-emcdl I o e eyl el o e el e WP
o Vv Sewiey AT smpelirrs Swktty FRpte psfhe » aee bl cam
e ey weam B e leeny
Erympn Irﬁ?.ﬂﬂ&mml ma & Mas o u o EeE SR Emce B Memd Seeiwes b b
PR D OU I B A Cumboralae 0 I o W Puacr
REW N0 REVISION MOTE DATE B WA T
2 L R ot e w

TAKE A LOOK AT OUR VARIETY OF PRODUCTE

e Y W )N D

- i B B et e P
el =it cnllhe s manlill < — o

oy yea o, TR el TEe (o @ R b e
m—ﬂ “‘lﬁ"““_-blm“-l.l_ifw“—r B e LT
s g g s s & w4 drims aharwes =

Paome: (1) #73 777 4800 Fax (1] 973 77T B0E
4 e T THEMHA-Begn s D& ANEOEWED
T L prg Cows Merwsersl ala --—ulm :mur\. .




LAMPIRAN D
DATASHEET ATmega8535L

| eesssssS.S s = 3

Features ‘
* High-parformant o. Lew-powar AV 858 Micrec ertrolier ‘

| * Adencod BSC Axhhachrs

; - mmm-“”ml(“'m ‘ mEl |
=221 Seasnl Puposs Wording Begislars 1
i s ————

| = Up Io 16 MIPS Tracughpul al 165 MMz L |
= On.chip LT

i . mmmmwn |
- 85 “m"wm

eruu..-umnbt-nqnu 8-bit AVRn |

-~ Dpliosst Boot Code SACLIDA Wit indapandiest Lock Bt

- Spiom By DRt Mp Bool Program |
‘ Microcontroller ‘

True Aoad-

B Caitriv 2 with 8K Bytes

:mm.: - Sty In-System
. Faakr
mm" T Sepassio Prasc skre aad Compore Modes Programmable
= Ons 5.0 Thmor-Counlar wilh Separmi Proscate. Compars Mods, snd C aphss
&mmm G o Dy Flash
:mmcm i
- wa
gl urras ATmega8535
7 DiGrenBal Channale ler TOF P Packags Oaly
:mﬁmmw&man 100 or 2008 ey TOFP n‘rmegagsgs,'_ |

Walchceg Thivar wilh Sepasals -6 hip Oa Bintor
On-cHip Araiog Compan D
* Spachal MICT o< slr oller Foaturas

= Pomman Resst and Prog Bacrwe.

= ndemcl < alibealed RC -ecilolor

~ Extornal and internal nbaup! Sour s

- m”m:mmmwmmn
and Extandad Manaby

=~ 40l POP. 44-154d TOFP. 44-Bad PLOC, and #4-pad GFNEILF

27 For AT

~27.55¥ gl RL
= 45-5.5¥ for ATmegaisys

- e

= 0= 8 BHE for ATmegadSIsL

= 0- %M For ATraagois s

i Az

NotE: This & & Sarmmary $ecumesl. & SOmpichs $0CUIMGS!
| A N b Tvalkiis 3 e Wab She 3w aiedlcom,

@ MILIX PERPUSTAXAAN
ITS




Pin Configurations  Figure 1. Pisou ATmegasss

2
0 S

i

aeratan

S O UL ORI O

: n@._----_ b
- - =p -
= g
o i nly
L} i g
'E L} | g .
* 1 By
o 1
- : :h)
o b
[ - 3
ST and g
N\

ROTE BLF orery pat sou e sseees o e

Disclainmes Typleal valuse cantained inthis date chaet o based on simukaiions and charecieric-
s ol ober AYR ricrocortrollers mamilaciurrd an the some process irchedoyy. Min
20d kiss volues will be ovoilable oiterthe device i chesaclerized.

C ATIMeGadh3o(l ) —————

DTSN




e ———— . | 1428 535(L )

Overview

Block Diagram

O -t

The ATeegod 535 is o lkowpower CMOS 3b# microzontraler bezed on the AVR
#nkasced RISC schitechure. By exaculing imsiracion: is » sisghe dock cyde, ke
ATmegaltS35 achisves througiputs epproaching 1 MIPS por Wz albesing the sizm
Mhmwmmmw

Figurt 1 Bk Diogron
L L O

rl LN NN . .
. BRAAIARER] —
= [_':".‘.f.".."ﬁ e
=[] pereveraponcen ] [==m=]
LT,
...

f .afn,f_




ATO0S#535 Compatibility

ATHISISIS Compatici,

The AVR :ore conbises 3 sick i o8 et with 12 genaral wrkieg g,
Mﬁn;nmﬂm m:lﬂbhmu'c”i AL, dlowing lwe
gisters o be 4 in s8¢ single instracion eaaled in one zhxk

WMMMenmmhdtm hoaghp ot ap o
lentirmes lnster thas d CH32

The AT megal#S35 provide: the lollowing lestuses 3K bytes 3 In-Oystem Pragremmable
Fhah with Fad-While-Wrilte copobiliies. 512 briez EEPROM, 51 bybes SPAM, %
general purposs LD ines, 12 general parpose workieg rraisiers, thees enible
TarasCouniers wilh sompare reodes. inbral snd xtersal inkswrapls. 3 serinl program-
wable USART, o byte adented Teo-wiee Soal intedior, en S-chasmel, 1304 ADC with
opticnel dilerestiel inpul age wilk progrosvsable geis i TOF P package, 3 progers-
mable Waichdog Tinsr with Inkernal oz llaior, on SP1 sarial parf, asd six solheare
sebeciable power savieg modes. The blle made stops the CPUJ while obowing the
SRAM, TmO:-wn@!mudncmsmb:u-ummm
Power-dous mods seves e ragisier condenis but ireszss the Opclisler, Ssbliag ol
et chip hunciions. sril the N interrupl o Hardwoss Pacrt. In Power-save mods, e
syuchronoms liner contisaes 10 k. slowisg the user b mesistsin o lmer bese whie
the rast ol e device is sleeping. The ADC Hoise Redecion mode sicps the CPU sad
3l 1T modolys svcapt ssywckmeous lmer asd ADC, 1o misissize swilcking soice doving
ADC comersioes. In Stoadby reode, e Tyriolbmsdssior Oscllolor i mussing whils ke
a3l o the device i sleeping. This sliows very last siad up combined wilth w-pawsr
ousumpion. s Edsnded Standly mode, both the mein T3 illstor 3nd the asunche-
nous linet oatisee b ren.

The device i menubciarsd using Airmel £ high deasly sonvalatle mamor; 192 kadlogy .
mmwklmhmmhMWhm

Through 38 SP1 serinl imted d clatle remory prog
Uu&r&phmmmhlﬂm The boot program <as use sny
interiace b wnbad the pragrom i ke Applcatios Rach memory. Sob-

wenuhmmd:mumﬁbnwnﬂlmu
updoted. providiag true Read-Wisle-Wiite operatins. By zoebining an &-bit RIST CPU

ﬂi-&mwﬁuﬁmammhwlﬂnﬂﬁ
i 3 powerial microcostrolisr that provides 2 highly Hlesible 35d 233 ellectine 2olutioe ke

many 2wbadded 2oatnl epplicotians.

The ATreegolS3E AYR & sapported wik 2 hull suite 3 progrom and syztem develop-
men ok inclading: C canplers, macre assemblers. pragrs debagoessnubion, e
Cieoud Emnleton, and evaludtios .

The ATmegedTE provides oll the loataret of the ATRIGESIS. b additos. snvard rew
Mﬂ!:‘bihﬂwmnw:oqﬁbddﬁm:nm
zeses. B tibilties be Ike hwe i e axind, Te
MHMMAMSMMMthW
the SAS35C huoe. ATmegalS35 it pis compotible with ATI0S3325. and can repiace the
ATICHE53 on cusest Pristed Ciscull Boasds . Howsver, ihe locslian 3 lase bits and ke
seciosl charscierisics dilflers between the hwo devioss.

Programming the S3535C hae will change the bobowing unciibsslihy-

+  The limed sequence ko choaging the Waldido; Tire-oul periedis deabled. See
“Tirned Sequences bor Changing the Configussie d the Walchdog Tiee" on pege
& bor detile.

+  The double bullesing ol the LUSART Recsive Register is Emobled. See “AVR USART
vi. A7R LUART = Corspatitilhy” on pege 146 lor deteils.

¢ ATMeqa8535(L. ) o

VT




————————————eeeeemesssseses— . [ 100085235(1)

Pin Deaci ipliorm

dhn
N0
Porl & IPAT_PA%:

Peri B \PR7. PRY,

Pofi C {PCT. PCE

Por D) PIV. PDW.

Digitcd »apply voimge.
ol
Part Aserves os the salog inpats 1o he AD Canerter,

Port A g servss ac on -t bi<directional RO por, it e AD Convssier is nol sl
Part iz can provide isternal pul-ap resisioes (salecied br sech bit. The Port A culpu
bulars have symmetical drive choraciedstics wilh botk high sink 2ed soure 2apebilly.
When pims PAC ic PAT ore wsed 22 inpais and are sxclernally palied b, Ibey will soure
lﬂ--ﬂi!&‘iﬁ!id‘v!»iii:&!
3 m99 condilion beoarees acer, eves il e Jodk & vt rening.

Pari B s 38 30l bi-drectional M0 podt with inkerne! palap resisiars ‘selecied bor each
bif'. The Port B oupet balbers have sysrwetrical drive cheracterisics with both high sink
>nd source copobilly. As inputs. Port B piss thel ere axternally palied bw wil source
zumert i he pulup resistors e sctivaled. The Pod B ping are rbsisled when o resel
oudiion beomes octive, aven il the chek is not resnisg.

Part B siso servas the luncions ol vasious special beokwss 3l the ATmegad335 5 Inted
anpoge 3.

Porl C i on #-bil bi-Sisectional FO port wilh islernal pallap rsisiors (sebcied br each
and sourse copabilly. As inputs, Podt C piss thet ere sdersally palied b will source
zuwert il the pllup resishons aee acivated. The Podt C ping arr iristabed when o rese
soadiion become: aclive, aven il the dock is nof resning.

Pt is on b-bit bi-Seectianal FO pont with istermal pallap masiars sebcind br each
bit'. The Part D oeips balbses hawe symasetrical deive charscieristics. with both high sink
ard source copabilty. As inputs, Pont [ piss (he! ore sctersaly palied b will source
zumert i the pull-up resistors are ectivoted. The Pod D ping oo Wiciabed when o reset
2omdilion byoanes oclire, sve il the dck i rot nening.

Port D ahuc serves the lusclions. 5 yerises. specialh d the ATmagad$3s s knted
anpoge 34,

Raastispy. Alow level an iz pis bor longer fhan the misisum pulse length vl ee-
aie 3 el sves il the chck s nol resring. The neinisam palos lragh i gives is Toble
1500 page 97, Sharter puses are nol quosasieed lo Jrmersle 5 reoal

Input Ic the imveriing O cllosar smplier and inpat 1> the invermel ik Speroting 7o,
Cuipl kom the isveding Osclolor srplier.

AYOC is the supply volloge pin lor Port Aand the AD Carwaster. B ghoald be sdermelly
2mected be ¥, ., aven il e ADC is not med. §ibe AET i wod it shoddd be cos-
mecked o Y theough o low-poss Ber.

AREF is the sasleg rrlessscs pindorthe AD Cosverter.

|. 5




LAMPIRAN E
LISTING PROGRAM

f*t*‘*t*******t***‘****#****l**#‘*#l*******t!t**
This program was produced by the

CodeWizardAVR V1.25.3 Standard

Automatic Program Generator

© Copyright 1998-2007 Pavel Haiduc, HP InfoTech s.r.l.
http://www.hpinfotech.com

Project :

Version :

Date : 1/10/2009
Author : FACG
Company : FACG
Comments:

Chip type : ATmega8535L
Program type : Application
Clock frequency : 11.059200 MHz
Memory model : Small

External SRAM size : 0

Data Stack size : 128
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#include <mega8535.h>
#include <delay.h>
#include <stdio.h>

/I Alphanumeric LCD Module functions
#asm




equ __led_port=0x15 ;PORTC
#endasm
#include <lcd.h>

unsigned int count=0,temp0,rpm;
char buffer lcd[33];
unsigned long sec;

// External Interrupt 0 service routine
interrupt [EXT_INTO0] void ext_int0_isr(void)
{

/I Place your code here

count++;

}

// Timer 1 overflow interrupt service routine
interrupt [TIM1_OVF] void timerl_ovf isr(void)
{

// Place your code here

/I Place your code here

// Place your code here

TCNTI1H=0xC2;

TCNTI1L=0xF7,;

sectt;

if (sec==3)

{
sec=0);
rpm=count*60;
count=0;

}5

}

#define ADC_VREF_TYPE 0x40




// Read the AD conversion result

unsigned int read_adc(unsigned char adc_input)

{

ADMUX=adc_input | (ADC_VREF_TYPE & 0xff);
// Start the AD conversion

ADCSRA|=0x40;

/I Wait for the AD conversion to complete

while ((ADCSRA & 0x10)=0);

ADCSRA|=0x10;

return ADCW;

}

/I Declare your global variables here

void main(void)

{

/! Declare your local variables here

// Input/Output Ports initialization

// Port A initialization

// Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=In
Func2=In Funci=In Func0=In

/I State7=T State6=T State5=T State4=T State3=T
State2=T State1=T State(0=T

PORTA=0x00;

DDRA=0x00;

// Port B initialization

// Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=In
Func2=In Funcl=In Func0=In

// State7=T State6=T State5=T State4=T State3=T
State2=T State1=T State0=T

PORTB=0x00;




DDRB=0x00;

// Port C initialization

// Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=In
Func2=In Func1=In Func0=In

// State7=T State6=T State5=T State4=T State3=T
State2=T State1=T State0=T

PORTC=0x00;

DDRC=0x00;

// Port D initialization

// Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=In
Func2=In Funcl=In Func0=In

/I State7=T State6=T State5=T State4=T State3=T
State2=T State1=T State(0=T

PORTD=0x00;

DDRD=0x00;

// Timer/Counter 0 initialization
/I Clock source: System Clock
// Clock value: Timer 0 Stopped
// Mode: Normal top=FFh

// OCQ output: Disconnected
TCCRO0=0x00;

TCNT0=0x00;

OCR0=0x00;

// Timer/Counter 1 initialization
// Clock source: System Clock
I/ Clock value: kHz

// Mode: Normal top=FFFFh

// OC1A output: Discon.

// OC1B output: Discon.

/I Noise Canceler: Off




// Input Capture on Falling Edge
TCCR1A=0x00;
TCCR1B=0x04;
TCNTI1H=0xC2,;
TCNTI1L=0xF7,
OCR1AH=0x00;
OCR1AL=0x00;
OCRI1BH=0x00;
OCRI1BL=0x00;

// Timer(s)/Counter(s) Interrupt(s) initialization
TIMSK=0x04;

// Analog Comparator initialization

// Analog Comparator: Off

// Analog Comparator Input Capture by Timer/Counter 1:
Off

// Analog Comparator Output: Off
ACSR=0x80;
SFIOR=0x00;

// Timer/Counter 2 initialization
// Clock source: System Clock
// Clock value: Timer 2 Stopped
// Mode: Normal top=FFh

// OC2 output: Disconnected
ASSR=0x00;

TCCR2=0x00;

TCNT2=0x00;

OCR2=0x00;

// External Interrupt(s) initialization
//INTO: On
/I INTO Mode: Falling Edge
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/I INT1: Off

/I INT2: Off
GICR|=0x40;
MCUCR=0x02;
MCUCSR=0x00;
GIFR=0x40;

// Timer(s)/Counter(s) Interrupt(s) initialization
TIMSK=0x04;

/I Analog Comparator initialization

/I Analog Comparator: Off

// Analog Comparator Input Capture by Timer/Counter 1:
Off

ACSR=0x80;

SFIOR=0x00;

/I ADC initialization

/I ADC Clock frequency: 691.200 kHz
/Il ADC Voltage Reference: AVCC pin
/I ADC High Speed Mode: Off

/I ADC Auto Trigger Source: None
ADMUX=ADC_VREF_TYPE & 0xff:
ADCSRA=0x84;

SFIOR&=0xEF;

// LCD module initialization
led_init(16);

// Global enable interrupts
#asm("sei"

// LCD module initialization
led_init(16);




led_gotoxy(0,0);
led_putsf("Deni N");
led_gotoxy(0,1);
led_putsf("[24.06.030.040]");
delay ms(2000);

count=0;

while (1)
{
// Place your code here
// Place your code here
tempO=read_adc(0);
led_gotoxy(0,0);
sprintf{buffer lcd,"V Gen:%i.%i
V",temp0/205,temp0%205);
led_puts(buffer lcd);
led_gotoxy(0,1);
sprintf{buffer_lcd,"Kec:%i rpm",rpm);
led_puts(buffer lcd);
// Place your code here
delay_ms(100);
led_clear();
$s
H






