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ABSTRAK

Perhitungan dan pendataan jumlah barang di pergudangan
contohnya pergudangan di industri yang memiliki tingkat jumlah
produksi tinggi memerlukan suatu alat untuk menghitung dan logging
jumlah barang yang diproduksi secara otomatis dan berkelanjutan. Pada
Tugas Akhir ini didesain suatu alat untuk menghitung dan logging
jumlah barang dan menampilkan data dari kode barcode seperti nama
barang, tanggal produksi, tanggal kadaluarsa, kode barang dan lain
sebagainya. Alat ini memiliki fungsi untuk menghitung jumlah barang
yang diproduksi dan memasukkan data tersebut, di mana pada barang
terdapat barcode ITF-14 serta barang bergerak mengikuti pergerakkan
dari conveyor. Barcode ITF-14 tersebut akan di scan oleh barcode
scanner yang kemudian data berupa kode barcode dan jumlah barang
dari barcode yang telah terscan akan ditampilkan di LCD dan komputer
yang tersambung dengan kabel USB. Setiap barang yang melewati
barcode scanner akan terscan, jumlah barang akan bertambah satu
setiap ada barcode yang terscan. Hasil percobaan dari alat yang dibuat
sebagai berikut: jarak antara barcode scanner (MCR12) dengan barcode
ITF-14 yang baik adalah 15cm dan 20cm dikarenakan jumlah barcode
yang terscan dalam 10-30 detik paling banyak di banding jarak 5cm,
10cm dan 25cm. Yaitu untuk jarak 20cm dalam waktu 10 detik dapat
menscan barcode sebanyak 10 kali, untuk waktu 20 detik dengan jarak
20cm barcode yang dapat terscan sebanyak 20 kali, untuk waktu 30
detik dengan jarak 20cm banyak barcode yang dapat terscan berjumlah
30 kali. Sedangkan untuk jarak yang paling sedikit dalam menscan
barcode adalah jarak 25cm (7 kali). Pengaturan jarak antara barcode
scanner dan barcode menentukan kecepatan barcode scanner dalam
menscan dan conveyor barang atau produk.

Kata Kunci: Logging, Barcode Scanner, Barcode, Conveyor
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ABSTRACT

Counting and Logging the quantities and data of goods in
warehouse, for example industry warehouse with high production
levels, require a tool to scan the products automatically and
continuously. In this Final Project, it is designedd a tool to counting and
logging of products and displaying the data of barcode like name of
product, date of production, expired date, code of product and so on.
This tool has a function to count product and to entry the data (logging),
where the goods stamped with ITF-14 barcode in which the goods move
based on a conveyor movement. Barcode ITF-14 is scanned by barcode
scanner, and then the data of each barcode products and the number of
scanned products are displayed on the LCD and computer via USB
cable. The number of products is increased by one as every barcode is
scanned. Experimental result from this Final Project as follows: the
distance between the barcode scanner (MCR12) and the ITF-14 barcode
which good are 15cm and 20cm because the number of scan barcode in
10 until 30 seconds is best compared to the distance 5cm, 10cm and
25cm. Morever, the distance of 20cm in 10 seconds can scan barcode
for 10 times, for 20 seconds with a distance of 20cm barcode it can scan
20 times, for 30 seconds with a distance of 20cm it can scan 30 times.
The distance of 25cm has the least of number which is 7 times. The
distance setting between barcode scanner and barcode determines the
speed of scanning.

Key Words : Logging, Barcode Scanner, Barcode, Conveyor
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Di pergudangan terdapat suatu proses di mana barang yang telah
diproduksi akan dihitung jumlahnya. Proses perhitungan jumlah barang
produksi tersebut membutuhkan suatu alat yang dapat membantu proses
perhitungan dan memasukkan data secara otomatis agar hasil yang
didapat tidak menimbulkan banyak kesalahan perhitungan dan lebih
efektif dalam pengerjaannya. Karena proses perhitungan jumlah barang
dan memasukkan data yang dilakukan secara manual menimbulkan
kesalahan perhitungan yang disebabkan oleh human error dan data hasil
perhitungan jumlah barang produksi tersebut membutuhkan suatu wadah
untuk memuatnya.

Oleh karena itu, pada Tugas Akhir ini dibuat suatu alat yang dapat
bekerja secara otomatis untuk menghitung jumlah barang dan
memasukkan data barang tersebut. Kemudian Kode barcode berupa
angka-angka yang memuat informasi dari produk seperti nama
perusahaan, tanggal pembuatan, nomor produk dan sebagainnya. Dari
kode barcode tersebut yang discan maka dapat diketahui informasi dari
suatu produk dan informasi produk tersebut. Informasi dari produk
ditampilkan dilayar komputer dengan cara mengirim data barcode yang
telah discan ke layar komputer dengan komunikasi kabel USB.

Untuk mengatasi masalah tersebut terciptalah suatu alat yang
dapat membantu proses perhitungan jumlah barang dan memasukkan
data secara otomatis serta menampilakan hasilnya. Data tersebut di kirim
melalui kabel USB ke komputer yang kemudian ditampilkan dilayar
komputer. Barcode diletakkan dibagian luar dari packaging (outer box)
lalu discan menggunakan barcode scanner kemudian data dari kode
barcode yang telah discan akan ditampilkan di LCD dan di layar
komputer.



1.2 Rumusan Masalah
Rumusan masalah pada Tugas Akhir ini memasukkan data secara
manual :
1. Membutuhkan waktu untuk menekan tombol entry data secara
tepat.
2. Sering terjadi kesalahan akibat human error.

1.3 Tujuan
Tujuan kami dalam membuat Tugas Akhir ini adalah sebagai
berikut :
1. Membuat sistem entry data barang menggunakan barcode
scanner.
2. Menghilangkan kemungkinan kesalahan akibat human error.
3. Mempercepat proses pemasukkan data.

1.4 Batasan Masalah
Dari perumusan masalah di atas, maka batasan masalah dari Tugas
Akhir ini adalah :
1. Untuk mempermudah proses scanning maka barang yang akan
discan diletakkan di conveyor.
2. Posisi barcode dari setiap barang diletakkan sesuai kedudukan
Barcode Scanner.
3. Kaode sudah mengandung satuan jumlah barang.

Dengan adanya batasan masalah ini diharapkan hasil akhir atau
tujuan dari Tugas Akhir ini dapat dicapai dengan baik.

1.5 Sistematika

Sistematika pembahasan Tugas Akhir ini terdiri dari lima bab,
yaitu Pendahuluan, Teori Penunjang, Perancangan dan Pembuatan Alat,
Pengujian dan Analisa Alat, serta Penutup.

BAB 1 : PENDAHULUAN
Membahas tentang latar belakang, permasalahan,
batasan masalah, maksud dan tujuan, sistematika
laporan, serta relevansi.



1.6 Relevansi

1.

BAB Il :

Bab Il :

BAB IV:

BABV :

TEORI PENUNJANG

Membahas tentang teori - teori penunjang yang
diperlukan dan dipergunakan sebagai penunjang
pengerjaan Tugas Akhir

PERANCANGAN DAN PEMBUATAN ALAT
Membahas tentang perencanaan dan pembuatan
perangkat keras (hardware) yang terdiri dari
perancangan elektronik dan perancangan mekanik
serta pembuatan dan perancangan perangkat lunak
(software).

PENGUKURAN DAN ANALISA ALAT

Membahas tentang pengujian dengan cara pengukuran
alat yang terdiri dari pengujian pengukuran perangkat
keras dan juga perangkat lunak.

PENUTUP

Menjelaskan tentang kesimpulan dari Tugas Akhir ini
dan saran-saran untuk pengembangan alat ini lebih
lanjut.

Relevansi yang kami harapkan dalam membuat Tugas Akhir ini
adalah sebagai berikut :

Memenuhi kurikulum dan persyaratan kelulusan dari kuliah
Diploma 3 (tiga) D3 Teknik Elektro Automasi Fakultas Vokasi
Institut Teknologi Sepuluh Nopember Surabaya.

Mempermudah proses perhitungan barang dan pemantauan data
hasil perhitungan jumlah barang serta menggurangi kesalahan
perhitungan karena human error.






BAB |1
TEORI PENUNJANG

Pada bab ini dibahas mengenai teori - teori yang menunjang dalam
proses pembuatan alat Tugas Akhir. Teori yang menunjang dalam Tugas
Akhir ini diantaranya adalah Motor DC, Arduino Mega 2560, Driver
Motor, Barcode ITF-14, Barcode Scanner MCR 12, serta Komunikasi
Serial.

2.1 Motor DC

Motor listrik merupakan perangkat elektromagnetis yang
mengubah energi listrik menjadi energi mekanik. Motor DC
memerlukan suplai tegangan yang searah pada kumparan medan untuk
diubah menjadi energi mekanik. Kumparan medan pada motor DC
disebut stator (bagian yang tidak berputar) dan kumparan jangkar
disebut rotor (bagian yang berputar). Jika terjadi putaran pada kumparan
jangkar dalam pada medan magnet, maka akan timbul tegangan (GGL)
yang berubah-ubah arah pada setiap setengah putaran, sehingga
merupakan tegangan bolak-balik. Prinsip kerja dari arus searah adalah
membalik phasa tegangan dari gelombang yang mempunyai nilai positif
dengan menggunakan komutator, dengan demikian arus yang berbalik
arah dengan kumparan jangkar yang berputar dalam medan magnet.
Bentuk motor paling sederhana memiliki kumparan satu lilitan yang bisa
berputar bebas di antara kutub-kutub magnet permanen [1]. Motor DC
sederhana dapat dilihat seperti Gambar 2.1 dibawah ini :

Medan magnetis

Medan magnet
_-\ Angker diname
Komutator -
==
N A

Penghasil arus 0.C
(Baterai)

Gambar 2.1 Motor DC Sederhana [2]



Catu tegangan DC dari baterai menuju ke lilitan melalui sikat yang
menyentuh komutator, dua segmen yang terhubung dengan dua ujung
lilitan. Kumparan satu lilitan pada gambar di atas disebut angker
dinamo. Angker dinamo adalah sebutan untuk komponen yang berputar
di antara medan magnet.

2.2 Driver Motor DC L298N

Driver motor L298N merupakan driver motor yang paling populer
digunakan untuk mengontrol atau mengendalikan kecepatan dan arah
pergerakan motor terutama untuk motor DC. Untuk I1C utama yaitu L298
merupakan sebuah IC tipe H-bridge yang mampu mengendalikan
beban-beban induktif seperti relay, solenoid, motor DC dan motor
stepper. Pada IC L298 terdiri dari transistor-transistor logic (TTL)
dengan gerbang nand yang berfungsi untuk memudahkan dalam
menentukkan arah putaran suatu motor DC maupun motor stepper.
Kelebihan akan modul driver motor L298N ini yaitu dalam hal
kepresisian dalam mengontrol motor sehingga motor lebih mudah untuk
dikontrol [3][4]. Berikut gambat modul driver motor tersebut.
Konstruksi pin driver motor DC L298N dapat dilihat pada Gambar 2.2.

5V Enable

Power GND

+12V Power
A Enable

B Enable

Gambar 2.2 Driver Motor DC L298N [4]

2.2.1 Fungsi Pin Driver Motor DC L298N
Fungsi pin driver motor DC sebagai berikut:
=  Qutput A : digunakan untuk dihubungkan ke motor 1
=  Qutput B : digunakan untuk dihubungkan ke motor 2



= AEnable :mengaktifkan driver motor A
= BEnable :mengaktifkan driver motor B
= b5v Enable :mengaktifkan tegangan masukan yaitu 5 Vdc,
jika tidak di jJumper maka akan digunakan tegangan direct dari
+12 V power
= Logic Input : digunakan untuk kendali PWM yang dihubungkan
ke Arduino.
2.2.2 Spesifikasi Modul Driver Motor DC L298N
Menggunakan IC L298N (Double H bridge Drive Chip)
Tegangan minimal untuk masukan power antara 5V-35V
Tegangan operasional : 5V
Arus untuk masukan antara 0-36mA
Arus maksimal untuk keluaran per Output A maupun B yaitu
2A
= Daya maksimal yaitu 25W
= Dimensi modul yaitu 43 x 43 x 26mm
= Berat: 269

2.3 Arduino

Arduino adalah pengendali mikro single-board yang bersifat open-
source, diturunkan dari wiring platform, dirancang untuk memudahkan
penggunaan elektronik dalam berbagai bidang. Hardware dalam arduino
memiliki prosesor Atmel AVR dan menggunakan software dan bahasa
sendiri. [5] [1]

2.3.1 Hardware Arduino

Perangkat keras dalam arduino memiliki beberapa jenis, yang
mempunyai kelebihan dan kekurangan dalam setiap papannya.
Penggunaan jenis arduino disesuaikan dengan kebutuhan, hal ini yang
akan mempengaruhi dari jenis prosesor yang digunakan. Jika semakin
kompleks perancangan dan program yang dibuat, maka harus sesuai pula
jenis controller yang digunakan. Yang membedakan antara arduino yang
satu dengan yang lainnya adalah penambahan fungsi dalam setiap papan
sirkuitnya dan jenis mikrokontroler yang digunakan. Dalam Tugas Akhir
alat perhitungan jumlah barang menggunakan barcode ITF-14, jenis
arduino yang digunakan adalah arduino mega 2560 R3 ditunjukkan pada
Gambar 2.3.



2.3.1.1 Arduino Mega 2560 R3

Gambar 2.3. Arduino Mega 2560 R3 [5]

Spesifikasi arduino dapat dilihatpada Tabel 2.1dibawah ini :
Tabel 2.1 Spesifikasi Arduino Mega 2560

Microcontroller ATmega 2560
Tegangan Operasi 5 Volt
Tegangan Input (Rekomendasi) 7-12 Volt
Tegangan Input (Limit) 6-20 Volt
Pin Digital 1/0 54 (15 dapat sebagai PWM)
Pin Analog Input 16
Arus DC Per Pin 1/O 20 mA
Arus DC untuk Pin 3.3 Volt 50 mA

Flash Memory

258 KB (8 KB digunakan
oleh bootloader)

SRAM 8 KB
EEPROM 4 KB
Clock Speed 16 MHz
Pin Digital 1/0 54 (15 dapat sebagai PWM)
LED BUILTIN 13
Panjang 101.52 mm
Luas 50 mA
Berat 37 gram




2.3.2 Software Arduino

Software arduino yang digunakan adalah driver dan IDE, walaupun
masih ada beberapa software lain yang sangat berguna selama
pengembangan arduino. IDE atau Integrated Development Environment
suatu program khusus untuk komputer agar dapat membuat suatu
rancangan atau sketsa program untuk papan arduino. IDE arduino
merupakan software yang sangat canggih ditulis dengan menggunakan
java IDE

2.4 Barcode ITF-14

ITF-14 (Interleaved Two of Five) adalah implementasi GS1 dari
Interleaved 2 dari 5 barcode untuk mengkodekan Item Number
Perdagangan Global. ITF-14 simbol yang umumnya digunakan pada
kemasan tingkat produk, seperti kotak kardus. ITF-14 akan selalu
mengkodekan 14 digit. Alat GS1 GEPIR dapat digunakan untuk
mengetahui identifikasi perusahaan untuk diberikan GTIN-14 yang
dikodekan dalam ITF-14 Simbol.

Perbatasan hitam tebal di sekitar simbol disebut Pembawa Bar.
Tujuan dari Pembawa Bar adalah untuk menyamakan tekanan yang
diberikan oleh pelat cetak atas seluruh permukaan simbol, dan untuk
meningkatkan membaca keandalan dengan membantu mengurangi
kemungkinan salah membaca atau scan pendek yang mungkin terjadi
saat pemindai ditahan barcode pada terlalu besar sudut. kasus seperti
pemindaian miring menyebabkan pemindaian sinar untuk masuk atau
keluar simbol barcode melalui Pembawa Bar di tepi atas atau bawah,
memaksa scanner untuk mendeteksi scan tidak valid karena Bar
Pembawa yang jauh lebih luas daripada bar hitam yang sah. [6]

Contoh Barcode ITF-14 ditunjukkan pada Gambar 2.4.

0 00 12345 60001 2
Gambar 2.4. Contoh Barcode ITF-14 [6]

2.4.1 Struktur Barcode ITF-14

Struktur dari Barcode Interleaved two of five sebagai berikut:
1. Indicator - ini menunjukkan tingkat kemasan untuk karton tertentu.
awalan satu digit ini dapat berkisar 0-8.



2. GS1 Company Prefix -Tergantung pada jumlah item perusahaan perlu
untuk mengidentifikasi, sebuah GS1 Perusahaan Awalan mungkin 7
sampai 10 digit..

3. Item Reference - Referensi nomor produk yang sama digunakan untuk
GTIN tingkat item (GTIN-8, GTIN-12, GTIN-13) ketika karton terdiri
dari item yang sama. Untuk karton yang berisi bermacam-macam barang
sejumlah produk baru yang ditugaskan.

4. Check Digit - Digit terakhir dari GTIN-14 adalah cek digit dihitung.
Menggunakan algoritma MOD 10 cek digit, cek digit dihitung mencegah
kesalahan substitusi.

2.5 Barcode Scanner

Barcode Scanner adalah piranti yang berfungsi membaca data dalam
bentuk barcode. Barcode biasanya ditemukan melekat pada produk-
produk. barcode berupa deretan baris tegak dengan ketebalan yang
bermacam-macam. Fungsi barcode scanner adalah untuk membaca
sebuah kode yang berbentuk kotak-kotak maupun berbentuk garis tebal
vertikal yang kemudian diterjemahkan dalam bentuk angka-angka. Cara
kerja dari barcode scanner tersebut memindai symbol, menangkap dan
merubah kode bar menjadi data elektrik lalu mengirimkannya ke
komputer. [6] llustrasi saat barcode discan oleh barcode scanner dapat
dilihat pada Gambar 2.5 berikut.

Gambar 2.5. Barcode Scanner [6]
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2.5.1 MCR 12

MCR12 adalah modul pemindai kode batang CCD (Charge
Couple Device) jarak jauh kompak dengan sensor gambar liner sensitif
tinggi dan dibangun dalam fungsi auto-sense. Sebagai kemampuan
operasi jarak jauh, ketahanan cahaya sekitar 5.000 LUX, 100
pemindaian per detik dan membantu berbagai kode batang utama, fungsi
pemrograman perangkat lunak tangan, MCR12 ini adalah pilihan terbaik
dari modul pemindaian kode batang tipe CCD agar sesuai untuk aplikasi
yang memerlukan Kkinerja tinggi dan pengoperasian yang handal.
MCR12 decode board didukung oleh prosesor yang cepat dan untuk
memecahkan kode beragam kode batang 1D. [7]

Bentuk fisik dari MCR12 dapat dilihat pada Gambar 2.6.

Gambar 2.6. MCR12 [7]

2.5.2 Spesifikasi MCR 12

Light Source Visible Red light 632nm LED
Sensor Linear CCD Sensor

Processor Type C8051 compatible
Operating Freq. 24.5 MHz (Internal)

Scan Rate 100 scans/sec £10%

Reading Distance 240mm@20mil/0.5mm, PCS90%
Print Contrast Ratio PCS60%@6mil/0.15mm
Resolution 5mil/0.127mm@PCS90%
Reading Angle,Pitch Angle 5°~70° (£5°)
Skew Tolerance 5°~60° (+5°)

Ambient Light 5000 Lux Max.
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2.5.3 Karakteristik Elektrikal MCR 12

Interface RS232 KB USB

Supply Voltage DC +5V +5%

Output Voltage (Typ.) £9V +5V+5% +5V+5%
Output low Voltage (Max.) 0.7V

Current Draw +10%

Power On (Typ.) 120mA 120mA 120mA
Stand by (Typ.) 20mA 20mA 20mA
Operation (Typ.) 100mA 100mA 115mA
Auto-sense standby (Typ.) 80mA 80mA 80mA

2.6 Power Supply

Power supply adalah alat yang berfungsi untuk menyalurkan energi
listrik atau bentuk energi jenis apapun yang sering digunakan untuk
menyalurkan energi listrik. Secara prinsip rangkaian power supply yang
digunakan pada alat ini bertugas untuk menyalurkan energi listrik ke
rangkaian hardware .[8]

2.7 Komunikasi Serial

Komunikasi serial adalah sebuah komunikasi yang terjadi dengan
mengirimkan data per-bit secara berurutan dan bergantian. Komunikasi
ini hanya membutuhkan satu jalur atau kabel yang sedikit dibandingkan
dengan komunikasi paralel, di mana hanya satu bit data yang dikirimkan
melalui seuntai jalur atau kabel pada waktu tertentu secara berurutan.
Manfaat paling dasar adanya komunikasi serial ialah memungkinkan
terjadinya pertukaran informasi antara papan arduino dan komputer. Hal
ini memungkin kan untuk dapat memantau status pengerjaan yang
sedang dilakukan langsung di komputer. Sebagai contoh, dapat melihat
data dari sensor yang sedang diuji di komputer. Dengan demikian fokus
hanyalah pada sensor-sensor tersebut yang sedang diuji. Komunikasi
serial pada Arduino dapat dilakukan secara dua arah. Artinya baik
komputer yang kita gunakan maupun papan Arduino yang sedang kita
program dapat saling berkomunikasi dan saling mengirim maupun
menerima informasi.[8]
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2.7.1 Max 232

MAX232 merupakan salah satu jenis IC rangkaian antar muka
dual RS-232 transmitter / receiver yang memenuhi semua spesifikasi
standar EIA-232-E. IC MAX232 hanya membutuhkan power supply 5V
('single power supply ) sebagai catu. IC MAX232 di sini berfungsi untuk
merubah level tegangan pada COM1 menjadi level tegangan TTL /
CMOS. IC MAX232 terdiri atas tiga bagian yaitu dual charge-pump
voltage converter, driver RS232, dan receiver RS232. Konfigurasi dari
MAX232 dapat dilihat pada Gambar 2.7 dibawah ini :

PR

ci= [1] 6] Voe
v [2] [15] GND
o- (3] aqaerma |1 Tiour
e [a]  max2zo  [ag] R

c2-[5] #A%j [12] RioUT
v-[6 ] [11] TIN
T200T [7] [10] T2

R2iN [ ] 9] Rzout

Gambar 2.7. Konfigurasi PIN MAX232 [9]

2.7.2 RS 232

RS232 adalah standard komunikasi serial yang digunakan untuk
koneksi periperal ke periperal. Biasa juga disebut dengan jalur 1/O (
input / output ). Biasanya dihubungkan lewat jalur port serial RS232.
Standar ini menggunakan beberapa piranti dalam implementasinya.
Paling umum yang dipakai adalah plug / konektor DB9 atau DB25.
Untuk RS232 dengan konektor DB9, biasanya dipakai untuk mouse,
modem, kasir register dan lain sebagainya, sedang yang konektor DB25,
biasanya dipakai untuk joystik game. Serial port RS232 pada konektor
DB9 memiliki pin 9 buah dan pada konektor DB25 memiliki pin
25 buah. Fungsi dari serial port RS232 adalah untuk menghubungkan
atau koneksi dari perangkat yang satu dengan perangkat yang lain, atau
peralatan standart yang menyangkut komunikasi data antara komputer
dengan alat-alat pelengkap komputer. Pin-pin dari RS232 dapat dilihat
padaGambar 2.8 berikut ini :
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Pin 6: Data Set Ready (DSR)
Pin 7: Request To Send (RTS)
Pin 8: Clear To Send (CTS)
Pin 9: Ring Indicator (R1)

Gambar 2.8. RS232 Pinout (9 Pin Female) [9]

2.8 Microsoft Access

Microsoft Access adalah aplikasi yang berguna untuk membuat,
mengolah, dan mengelola basis data atau lebih dikenal dengan database.
Database adalah kumpulan arsip data berbentuk tabel yang saling
berkaitan untuk menghasilkan informasi. Data digunakan sebagai
masukan yang akan diolah menjadi informasi. Microsoft Access
memiliki fungsi diantaranya sebagai berikut : Untuk membuat basis data
(database), untuk membuat program aplikasi persediaan barang, dan lain
sebagainya.

2.9 Microsoft VisualBasic 6.0
Microsoft Visual basic 6.0 adalah salah satu aplikasi untuk membuat

system informasi database. Microsoft Visual basic 6.0 ini adalah terusan
dari visual basic 1 sampai 5. Walau agak tertinggal, tapi aplikasi
software ini masih digunakan untuk pengimplementaisannya di dalam
pembuatan sistem database. Microsoft Visual basic 6.0 ini sering juga
di gunakan dalam perhitungan gaji, penjualan barang dan lain-lain.
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BAB IlI
PERANCANGAN DAN PEMBUATAN ALAT

Pada Tugas Akhir yang membuat alat perhitungan barang

menggunakan ITF-14, ada 2 tahapan yang dilakukan yaitu :

1. Perancangan Perangkat Keras (Hardware)
Perancangan Blok Diagram Skenario Kerja Alat
Perancangan Pengaturan Kecepatan Motor DC
Perancangan Panel Box
Perancangan Conveyor
Perancangan Barcode ITF-14
Perancangan Elektronik

~o o0 oW

2. Perancangan Perangkat Lunak (Software)
a. Perancangan Software Menampilkan Data di LCD
b. Perancangan Software Pengaturan Kecepatan Motor DC

3.1 Blok Diagram Skenario Kerja Alat
Perancangan sistem dalam pembuatan alat ini secara garis

besar disertai urutan dan cara kerja alat ini di ilustrasikan pada

Gambar 3.1

¢

joomaiy
—E.
> iTee e

Gambar 3.1 Blok Diagram Skenario Kerja Alat
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Dari keseluruhan sistem gambar 3.1 dapat dilihat bahwa Arduino
Mega 2560 akan mengaktifkan driver motor DC dan diteruskan ke
Motor DC untuk mengaktifkannya, yang kemudian motor DC akan
mengerakkan conveyor. Kecepatan Motor dapat diatur menggunakan
program PWM di arduino. Sedangkan untuk mengscan Barcode. MCR
12 yang disambungkan ke arduino akan aktif seiring sistem di aktifkan,
saat barang yang ditempelkan barcode ITF-14 melewati MCR 12 maka
akan terjadi proses scan barcode. Kemudian data dari barcode yang
telah terscan akan diproses oleh arduino mega 2560 untuk dikirimkan
melalui kabel USB sehingga dapat ditampilkan di PC atau laptop.

3.2 Perancangan Perangkat Keras (Hardware)

Perancangan Perangkat keras ini dimaksudkan agar dalam
pelaksanaan pengerjaan Tugas Akhir menjadi lebih mudah dan cepat
karena setiap detail perangkat keras (Hardware) yang akan dikerjakan
baik dari sisi elektronik maupun mekanik telah direncanakan secara
terperinci dan baik.

3.2.1 Perancangan Pengaturan Kecepatan Motor DC

Salah satu cara untuk mengatur kecepatan putar motor DC adalah
dengan metode modulasi lebar pulsa atau dalam bahasa inggris disebut
pulse width modulation disingkat PWM. Gambar 3.2 menunjukan
ilustrasi gelombang PWM, 100%, 75%,50%,25% dan 0%. Sumbu
vertikal menunjukan besarnya tegangan dan sumbu horizontal
menunjukan waktu.

Pulse Width Modulation

0% Duty Cycle - analogWrite(Q)
Sv ‘ ‘

25% Duty Cycle - analogWrite(64)

g

50% Duty Cycle - analogWrite(127)

Sv
ov

75% Duty Cycle - analogWrite(191)
sv b 1 i ;
o WUy
100% Duty Cycle - analogWrite(255)

I ; 1 .

Gambar 3.2 llustrasi Gelombang PWM

sv |

Ov
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PWM  memanipulasi keluaran digital sedemikian rupa
sehingga menghasilkan sinyal analog. Mikrokontroler mengeset output
digital ke High dan Low bergantian dengan porsi waktu tertentu untuk
setiap nilai keluarannya. Durasi waktu untuk nilai High disebut pulse
width atau panjang pulsa. Variasi nilai output analog didapatkan dari
perubahan panjang pulsa yang diberikan pada satu periode waktu dan
dilakukan berulang-ulang. Untuk lebih jelasnya perhatikan ilustrasi
berikut : Kondisi High adalah kondisi ketika sinyal berada di atas grafik
(5V) dan Low adalah ketika sinyal berada di bawah (0V). Duty
cycle adalah persentasi panjang pulsa High dalam satu periode sinyal.
Ketika duty cyclenya 0% atau sinyal Low penuh, maka nilai analog yang
dikeluarkan adalah 0V atau setara dengan GND. Ketika duty
cyclenya 100% atau sinyal High penuh maka sinyal yang dikeluarkan
adalaah 5V. Untuk mengatur nilai duty cycle, kita gunakan
fungsi analogWrite ([nomorPin], [nilai]). Nilai pada
parameter kedua berkisar antara O hingga 255. Bila kita hendak
mengeset duty cycle ke 0%, maka kita set nilai parameter ke 0,
dan untuk duty cycle 100%, maka kita set nilai parameter ke 255. Jadi
bila misalkan kita hendak mengeset duty cycle ke 50%, berarti nilai yang
harus kita set adalah 127 (50% x 255). llustrasi dari perancangan
pengaturan motor ditunjukkan pada Gambar 3.3.

V_MOTOR +
V_MOTOR - = L
{ 1 4

GND

T T A4V
V_MOTOR - , 1 |
V_MOTOR +
|

o (OMMON
GND

Gambar 3.3 llustrasi Perancangan Pengaturan Kecepatan Motor
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Pengaturan level kecepatan pada Gambar 3.3 dilakukan pada
komputer operator, lalu perintah tersebut akan dikirimkan ke rangkaian
kontrol arduino mega 2560 melalui media komunikasi serial, dari titik
Transmitter (Tx) menuju titik Receiver (Rx) pada arduino mega 2560.

3.2.2 Perancangan Panel Box

Perancangan panel box dimaksudkan sebagai tempat untuk
peletakkan semua rangkaian kelistrikan yang diperlukan untuk
mempermudah memberikan sumber tenaga listrik. Perancangan panel
dibuat agar rangkaian — rangkaian yang diperlukan bisa lebih praktis dan
ada pada satu tempat yang sama sehingga pengecekan dapat dilakukan
dengan mudah dan wiring dapat tertata dengan rapi sehingga lebih aman
dan terkendali. Panel listrik terdiri dari Arduino Mega 2560, Modul
Driver Motor DC L298N, Rangkaian Komunikasi Serial (Max232,
RS232, DB 9 Pin Female), LCD 2X16, Barcode Scanner MCR 12 dan
tombol untuk On/Off.

Untuk peletakkan komponen-komponen di dalam panel listrik
sistem pengkabelan harus ditata secara rapi untuk memenuhi standar
keamanan. Apabila ada kabel yang berserabut ujung kabel harus diberi
pengaman berupa skun kabel untuk menghindari terjadinya hubung
singkat antar komponen kelistrikan. Gambar panel kelistrikan bagian
dalam dan bagian luar dapat dilihat pada Gambar 3.4 dan Gambar 3.5.

DB3 Famale
RS232

Arduino Mega 2560

Gambar 3.4 Panel Kelistrikan Bagian Dalam
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Komponen yang terdapat pada Panel Box kelistrikan bagian dalam :

1. Arduino Mega 2560
Sebagai kontrol dari seluruh sistem, seperti kontrol kecepatan
motor DC untuk mengerakkan conveyor.

2. Modul Driver Motor DC L298N
Untuk mengontrol kecepatan motor DC serta mengubah arah
putaran motor DC.

3. Rangkaian Komunikasi Serial
Sebagai komunikasi data antara komputer dengan arduino mega
2560.

4.LCD 16X2
Sebagai media untuk menampilkan kode barcode yang di scan
dan menampilkan jumlah barang.
Rangkaian untuk menampilkan berapa kecepatan putar motor
selain pada tampilan interface LabVIEW pada komputer.

5. Tombol On/Off
Untuk  menghidupkan atau mematikan sistem dengan
menyambungkan atau memutuskan sumber aliran listrik.

6. Terminal
Sebagai penghubung kabel-kabel komponen elektronik agar
terlihat lebih rapi.

LCD16X2

MCR 12

Gambar 3.5 Panel Kelistrikan Bagian Luar
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3.2.3 Perancangan Conveyor

Conveyor adalah suatu system alat yang memiliki fungsi
memindahkan barang dari satu tempat ke tempat yang lain. Conveyor
banyak dipakai di industri untuk transportasi barang yang jumlahnya
sangat banyak dan berkelanjutan. Conveyor memiliki banyak jenis
seperti roller conveyor dan belt conveyor. Untuk Tugas Akhir ini
menggunakan belt conveyor, karena belt conveyor dapat digunakan
untuk mengangkut material baik yang berupa “unit load” atau “bulk
material” baik secara mendatar ataupun miring. Dimaksud dengan unit
load adalah benda yang biasanya dapat dihitung jumlahnya satu per
satu, misalnya kotak, kantong, balok dan lain sebagainnya. Sedangkan
Bulk Material adalah material yang berupa butir-butir, bubuk atau
serbuk, misalnya pasir, semen dan lain sebagainnya. Rancangan
conveyor ditunjukkan oleh Gambar 3.6 dan Gambar 3.7 menunjukkan
rancangan conveyor dengan ukurannya.

Gambar 3.6 Rancangan Conveyor
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Gambar 3.7 Rancangan Conveyor Dengan Ukuran

3.2.4 Perancangan Barcode ITF-14

Untuk Kode batang ITF-14 adalah pembawa data paling umum
yang digunakan untuk struktur data GTIN-14 dalam organisasi ritel.
ITF-14 adalah kode bar 14 digit yang menggunakan simbologi
"Interleaved 2 of 5" (I 2 of 5, atau ITF). Data GTIN-14 juga dapat
disampaikan pada pembawa data kode batang GS1 lainnya, seperti kode
batang GS1-128. Simbol kode bar ITF-14 mencakup balok pembawa,
yang mengelilingi bar yang melindungi citra kode batang. Jika ITF-14
dicetak langsung pada karton bergelombang maka harus dikelilingi oleh
balok pembawa. Untuk simbol kode bar ITF-14 yang tercetak pada
label, hanya batang pembawa horisontal di bagian atas dan bawah yang
diperlukan. llustrasi berikut menampilkan contoh gambar dan ukuran
minimum untuk setiap skenario. Rancangan dari barcode ITF-14
ditunjukkan pada Gambar 3.8 berikut :
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ITF-14 Printed on a Label
Minimum X Dimension: 19.5 mils

—
Quiet Zone:
Minimum height: —| minimum 0.195"
. (o edge of label)

0 01 23456 00001 8

Bearer bars

Gambar 3.8 Rancangan ITF-14

3.3 Perancangan Elektronik
Wiring rangkaian keseluruhan alat menggunakan eagle ditunjukkan
pada Gambar 3.9 dibawah ini :

L, =

2

Yo

ﬂ

‘LLi

|
T
]

Gambar 3.9 Wiring Rangkaian Menggunakan Eagle

3.3.1Wiring LCD 16 x 2 dan Arduino Mega 2560

Display yang akan digunakan pada project Tugas Akhir ini adalah
display LCD 16 x 2, artinya LCD terdiri dari 2 baris dan 16 karakter.
Bentuk fisiknya dapat dilihat pada Gambar 3.10 dibawah ini:
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Backlight (+)
Backlight ()

Gambar 3.10 Konfigurasi PIN LCD 16 x 2

Sebelum membuat

programnya terlebih akan membuat
rancangan hardwarenya. Rangkaiannya pada Gambar 3.11 dibawah ini:

16x2 LED

Flawranrssreratboinshhbnbnipugy

Gambar 3.11 Wiring LCD 16 x 2 dan Arduino Mega 2560

Untuk lebih jelasnya wiring antara pin LCD 16 x 2 dan pin
pada Arduino Mega 2560 dapat dilihat pada Tabel 3.2 berikut ini :

Tabel 3.1 Wiring PIN LCD 16x2 dan Arduino Mega 2560

No. | PINLCD 16 x2 | PIN Arduino Mega 2560
1 VSS GND
2 VDD +5V
3 VO (Potensio)
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4 RS PIN 12
5 RW GND
6 E PIN 11
7 D4 PIN 4
8 D5 PIN 5
9 D6 PIN 6
10 D7 PIN 7
11 A +5V
12 K GND

3.3.2 Wiring L298N Motor Driver dan Arduino Mega 2560
Dalam Project Tugas Akhir ini menggunakan driver motor L298N
untuk mengatur kecepatan dari motor DC yang akan digunakan. Bentuk
fisiknya dapat dilihat pada Gambar 3.12 dibawah ini :
[OutputA |
| 5V Enable

[+12v Power| |

|Power GND |
[ +svPower |
| AEnable |
s

| BEnable ||

Gambar 3.12 Konfigurasi Kaki L298N

Sebelum membuat programnya terlebih akan membuat rancangan
hardwarenya. Rangkaiannya pada Gambar 3.13 dibawah ini :
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Gambar 3.13 Wiring L298N dan Arduino Mega 2560

Untuk lebih jelasnya wiring antara pin L298N dan pin pada
Arduino Mega 2560 dapat dilihat pada Tabel 3.2 dibawah ini :
Tabel 3.2 Wiring PIN L298N dan Arduino Mega 2560

NO. PIN L298N PIN Arduino Mega 2560

1 +5v +5v

2 Gnd Gnd

3 +12V Vin

4 Enable A PIN 9

5 Input 1 PIN 8

6 Input 2 PIN 10

7 Output 1 (Salah satu kaki Motor DC 1)
8 Output 2 (Salah satu kaki Motor DC 1)
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3.3.3 Wiring Komunikasi Serial dan Arduino Mega 2560

Dalam Project Tugas Akhir ini menggunakan IC Max232 dan
RS232 DB 9 Female untuk Komunikasi Serialnya. Bentuk fisiknya
dapat dilihat pada Gambar 3.14 dan Gambar3.15 dibawah ini :

Ci+ [ i Vee
c3+ [ I GND
Ci- B T1 Out
(ST MAX232 EREEEL]
c2- R1 Out
Ca- @) T1In

T2 Out [F] q4 T2 In

R2In & R2 Out

Gambar 3.14 Konfigurasi PIN MAX232
RS232 Pinout DB 8 Female

(9 Pin Female) Pin No. Function

Pin 5 Pin 1 XD
RXD

2
3
y 5 GND
(il...ll} \ 7 cTS
9
P

Vee/+5V
ower Lead Vee+5V

Pin 9 Pin 6

Gambar 3.15 Konfigurasi PIN DB 9 Female

Sebelum membuat programnya terlebih akan membuat rancangan
hardwarenya. Rangkaiannya pada Gambar 3.16 dibawah ini:

26



j

=

o

Gambar 3.16 Wiring Max232, RS232 DB 9 Female

I

:

Untuk lebih jelasnya wiring antara PIN Max232,RS 232 DB 9
Female dan PIN pada Arduino Mega 2560 dapat dilihat pada Tabel 3.3
dibawah ini :
Tabel 3.3 Wiring PIN Max232, RS232 DB 9 Female dan Arduino
Mega 2560

NO. IC Max232 Sambungkan ke
1 PIN 1(C1+) Capasitor 1 (+)
2 PIN 2 (V+) Capasitor 4 (+)
3 PIN 3 (C1-) Capasitor 1 (-)
4 PIN 4(C2+) Capasitor 2 (+)
5 PIN 5 (C2-) Capasitor 2 (-)
6 PIN 6 (V-) Capasitor 3 (-)
7 PIN 11 (T1in) PIN 1 (TX) Arduino
8 PIN 12 (R1 out) PIN 0 (RX) Arduino
9 PIN 13 (R1in) | PIN 3(RXD) DB9 Female
10 | PIN 14 (T1out) | PIN 2(TXD) DB9 Female
11 | PIN15(GND) | PIN 5(GND) DB9Female
12 PIN 16 (VCC) +5V Arduino
13 Capasitor 4 (-) ke GND
14 Capasitor 3 (-) ke GND
15 PIN 5(GND) DB9Female

Ke GND
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3.4 Perancangan Perangkat Lunak (Software)

3.4.1 Perancangan Software Menampilkan Data di LCD
Pada Gambar 3.17 merupakan gambaran flowchart dari program

menampilkan data berupa kode barcode dan jumlah barang di LCD
yang terdapat pada arduino.

Setting LCD

[
W
Menunggu Data

L

Scan Barcode

L

Menampilkan Code

Barcode

Tidak

AE]

Jumlah + 1

|

Menampilkan

Jumlah Barang

Gambar 3.17 Flowchart Menampilkan Data di LCD
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3.4.2 Perancangan Software Pengaturan Kecepatan Motor
Pada Gambar 3.18 merupakan gambaran flowchart dari program

pengaturan kecepatan menggunakan teknik pulse width modulation
yang terdapat pada arduino.

| Start |

Motor Belum Aktif

i
-
i

Mangganti Milai
P di Arduing

Tidak
a

Conwveyor Aktif

¥

| Stop |

Gambar 3.18 Flowchart Pengaturan Kecepatan Motor
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BAB IV
PENGUKURAN DAN ANALISA

Pada bab ini membahas tentang pengukuran dan analisa sistem
yang telah dibuat. Pengujian sistem yang dilakukan merupakan
pengujian terhadap perangkat keras dan perangkat lunak dari sistem
secara keseluruhan yang telah selesai dibuat untuk memastikan agar
komponen-komponen sistem yang akan digunakan dapat berfungsi
dengan baik sehingga sistem nantinya akan bekerja secara optimal.
Pengukuran dan analisa pada Tugas Akhir ini meliputi :

1. Pengukuran Jarak antara MCR12 dan Barcode

2. Pengukuran Kecepatan MCR12 Menscan Barcode

4.1 Pengukuran Jarak antara MCR12 dan Barcode

Dalam menscan barcode perlu mengetahui jarak antara barcode
dan barcode scanner agar barcode scanner dapat menscan barcode
dengan jumlah yang banyak. Oleh karenanya pengambilan data
diperlukan. Pengambilan data dilakukan dengan cara barang yang
ditempelkan barcode diletakkan dengan jarak tertentu dari bacode
scanner seperti 10cm, 15cm, 20cm, 25cm dan diletakkan diatas conveyor
kemudian conveyor yang telah aktif akan mengerakkan barang tersebut
mendekati barcode scanner, saat barang tersebut telah sejajar dengan
barcode scanner maka secara otomatis barcode yang berada di barang
tersebut akan terscan. Hasil data untuk jarak antara MCR 12 dan
barcode dapat dilihat pada Tabel 4.1 berikut ini :
Tabel 4.1 Jarak antara MCR12 dan Barcode

. Barcode
Jarak (cm) Waktu (detik) Terscan
10 10 9
10 20 13
10 30 24
15 10 9
15 20 16
15 30 20
20 10 10
20 20 20
20 30 30
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25 10 7
25 20 20
25 30 29

Data diatas berguna untuk mengetahui berapa banyak barcode yang
dapat terscan dalam selang waktu 10 sampai 30 detik dan jarak dalam
10cm, 15cm, 20cm, dan 25cm. Setelah dilakukan pengujian dan
pengambilan data serta hasil seperti tabel diatas maka jarak 20cm
adalah yang paling baik karena dapat menscan paling banyak,baik dalam
waktu 10 detik, 20 detik, maupun 30 detik. Dengan pengambilan data
tersebut berguna untuk mengetahui seberapa banyak barcode scanner
dapat menscan barcode dengan menentukan jarak antara barcode
scanner dan barcode tersebut.

4.2 Pengukuran Kecepatan MCR12 Menscan Barcode

Pada pengujian Kecepatan MCR12 dalam menscan kali ini
dilakukan pengukuran dengan menggunakan bantuan timer untuk
mengetahui jarak antar barcode yang telah tescan. Pengambilan data
dilakukan dengan cara yang sama dengan pengambilan data pada point
4.1 yaitu barang yang ditempelkan barcode diletakkan dengan jarak
tertentu dari bacode scanner seperti 5cm, 10cm, 15¢cm, 20cm, 25cm dan
diletakkan diatas conveyor kemudian conveyor yang telah aktif akan
mengerakkan barang tersebut mendekati barcode scanner, saat barang
tersebut telah sejajar dengan barcode scanner maka secara otomatis
barcode yang berada di barang tersebut akan terscan. Perbedaan dari
pengambilan data sebelumnya vyaitu pada pengambilan data ini
menghitung waktu mulai barcode scanner dalam menscan dengan jarak
tertentu sedangkan pengambilan data pada point 4.1 yaitu pengambilan
data untuk mengetahui banyaknya barcode yang dapat terscan oleh
barcode scanner dengan jarak tertentu.

Hasil data pengukuran kecepatan MCR12 dengan jarak 5cm dapat
dilihat pada Tabel 4.2 berikut ini :
Tabel 4.2 Hasil Pengukuran Kecepatan MCR12 Menscan Barcode Jarak
5cm

Jarak (cm) Waktu (detik)
5 01.0
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5 01.0
5 01.4
5 01.9

Grafik hasil data pengukuran kecepatan MCR12 dalam menscan
barcode dengan jarak 5¢cm ditunjukkan pada Gambar 4.1 berikut ini :

Hasil Pengukuran Kecepatan MCR12
Menscan Barcode Jarak Scm

6
= - ¢
= 4
=
2
E\O T T T 1
2
=~ 0 0.5 1 1.5 2

Waktu (detik)

Gambar 4.1 Grafik Hasil Pengukuran Kecepatan MCR12 Menscan
Barcode Jarak 5cm

Pada jarak 5¢cm antara barcode dan barcode scanner, didapatkan
waktu tercepat barcode scanner dalam menscan adalah 1 detik.

Hasil data pengukuran kecepatan MCR12 dengan jarak 10cm dapat
dilihat pada Tabel 4.2 berikut ini :

Tabel 4.3 Hasil Pengukuran Kecepatan MCR12 Menscan Barcode Jarak
10cm

Jarak (cm) Waktu (detik)
10 01.2
10 01.3
10 01.2
10 01.0

Grafik hasil data pengukuran kecepatan MCR12 dalam menscan
barcode dengan jarak 10cm ditunjukkan pada Gambar 4.2 berikut ini :
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Hasil Pengukuran Kecepatan MCR12 Menscan
Barcode Jarak 10cm

12
_ 10 + g ¢
E 8
2 6
£
% 4
2
0 T T 1
0.8 1 1.2 1.4

Waktu (detik)

Gambar 4.2 Grafik Hasil Pengukuran Kecepatan MCR12 Menscan
Barcode Jarak 10cm

Pada jarak 10cm antara barcode dan barcode scanner, didapatkan
waktu tercepat barcode scanner dalam menscan adalah 1 detik.

Hasil data pengukuran kecepatan MCR12 dengan jarak 5cm dapat
dilihat pada Tabel 4.4 berikut ini :
Tabel 4.4 Hasil Pengukuran Kecepatan MCR12 Menscan Barcode Jarak
15cm

Jarak (cm) Waktu (detik)
15 00.7
15 00.2
15 00.2
15 00.2
15 00.2
15 00.1
15 00.2

Grafik hasil data pengukuran kecepatan MCR12 dalam menscan
barcode dengan jarak 15cm ditunjukkan pada Gambar 4.3 berikut ini :
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Hasil Pengukuran Kecepatan MCR12 Menscan
Barcode Jarak 15¢m

16
E 155
=
£ 15 L <> L 2
E
145 . : : .
0 0.2 0.4 06 08

Waktu (detik)

Gambar 4.3 Grafik Hasil Pengukuran Kecepatan MCR12 Menscan
Barcode Jarak 15cm

Pada jarak 15cm antara barcode dan barcode scanner, didapatkan
waktu tercepat barcode scanner dalam menscan adalah 0.1 detik.

Hasil data pengukuran kecepatan MCR12 dengan jarak 20cm
dapat dilihat pada Tabel 4.5 berikut ini :
Tabel 4.5 Hasil Pengukuran Kecepatan MCR12 Menscan Barcode Jarak
20cm

Jarak (cm) Waktu (detik)
20 00.5
20 00.2
20 00.2
20 00.2
20 00.2
20 00.1
20 00.1

Grafik hasil data pengukuran kecepatan MCR12 dalam menscan
barcode dengan jarak 20cm ditunjukkan pada Gambar 4.4 berikut ini :
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Hasil Pengukuran Kecepatan MCR12 Menscan
Barcode Jarak 20cm

30
=
220 L 4 < L 2
-
E 10
]
=
0 T T T T 1
0 0.1 0.2 0.3 0.4 0.5 0.6

Waktu (detik)

Gambar 4.4 Grafik Hasil Pengukuran Kecepatan MCR12 Menscan

Barcode Jarak 20cm

Pada jarak 20cm antara barcode dan barcode scanner, didapatkan
waktu tercepat barcode scanner dalam menscan adalah 0.1 detik.

Hasil data pengukuran kecepatan MCR12 dengan jarak 25cm
dapat dilihat pada Tabel 4.6 berikut ini :
Tabel 4.6 Hasil Pengukuran Kecepatan MCR12 Menscan Barcode Jarak

25cm
Jarak (cm) Waktu (detik)
25 01.1
25 00.3
25 00.7
25 00.2
25 00.3

Grafik hasil data pengukuran kecepatan MCR12 dalam menscan
barcode dengan jarak 25cm ditunjukkan pada Gambar 4.5 berikut ini :
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Hasil Pengukuran Kecepatan MCR12 Menscan
Barcode Jarak 25c¢m

30
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Waktu (detik)

Gambar 4.5 Grafik Hasil Pengukuran Kecepatan MCR12 Menscan
Barcode Jarak 25cm

Pada jarak 25cm antara barcode dan barcode scanner, di dapatkan
waktu tercepat barcode scanner dalam menscan adalah 0.2 detik.

Perbandingan waktu tercepat dari data yang didapatkan untuk
jarak 5cm, 10cm, 15cm, 20cm, 25cm dapat dilihat pada Tabel 4.7
berikut ini :

Tabel 4.7 Hasil Pengukuran Waktu Tercepat Dari Data Jarak 5cm, 10cm,
15cm, 20cm, 25cm.

Jarak (cm) Waktu (detik)
5 1
10 1
15 0.1
20 0.1
25 0.2

Grafik hasil pengukuran waktu tercepat dari data yang didapatkan
untuk jarak 5¢cm, 10cm, 15cm, 20cm, 25cm, di tunjukkan pada Gambar
4.6 berikut ini :
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Perbandingan Waktu MCR12 Mulai
Menscan Barcode

1.2
g 1w
é 0.8 \
3 0.6 \
= 04
Z 02 \u_/t
0 T T T T T 1
0 5 10 15 20 25 30
Jarak (cm)

Gambar 4.6 Grafik Hasil Pengukuran Waktu Tercepat dari Data yang di
dapatkan untuk Jarak 5cm, 10cm, 15cm, 20cm, 25¢cm

Data diatas memiliki fungsi untuk mengetahui perbandingan waktu
dari barcode scanner dalam memulai menscan barcode, waktu tercepat
dari data di atas yaitu 0.1ldetik dengan jarak 15cm dan 20cm. Serta
waktu terlama dari barcode scanner untuk menscan barcode yaitu 1
detik dengan jarak 5cm dan 10cm. Dengan mengetahui waktu mulai
barcode scanner dalam menscan barcode dapat membantu menentukan
jarak yang akan digunakan pada penempatan antara barcode scanner
dan barang yang telah di tempelkan barcode.

4.3 Tampilan LCD Dan Microsoft Visual Basic 6.0
Tampilan di LCD saat Barcode sebelum di scan dapat dilihat pada
Gambar 4.7 berikut ini :

Gambar 4.7 Tampilan Awal LCD Sebelum Menscan
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Gambar foto diatas merupakan tampilan awal LCD dari jumlah
barcode yang terscan, gambar foto di atas berjumlah nol karena belum
ada barcode yang terscan.

Tampilan di LCD saat proses barcode di scan dapat dilihat pada
Gambar 4.8 berikut ini :

Gambar 4.8 Tampilan LCD Saat Menscan

Gambar foto diatas merupakan tampilan LCD dari jumlah barcode
yang terscan, gambar foto diatas berjumlah nol karena barcode masih
dalam proses scan.

Tampilan di LCD saat Barcode telah di scan dapat dilihat pada
Gambar 4.9 dibawah ini :

JUMLAH= 1

Gambar 4.9 Tampilan LCD Setelah Menscan

39



Gambar foto diatas merupakan tampilan LCD dari jumlah barcode
yang terscan, gambar foto diatas berjumlah satu karena barcode telah
terscan.

Tampilan di LCD Kketika jumlah data lebih dari satu data |,
tampilannya dapat dilihat pada Gambar 4.10 berikut ini :

Gambar 4.10 Tampilan Kode Barcode Dan Jumlah Terscan di LCD

Gambar foto diatas merupakan tampilan LCD dari jumlah barcode
dan kode barcode yang terscan, gambar foto di atas berjumlah 5 karena
barcode yang telah discan berjumlah 5 dan menampilkan kode barcode
terakhir (kelima) dari barcode yang discan.
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Tampilan dari Microsoft Visual Basic 6.0 sebelum barcode di scan
dapat d|||hat pada Gambar 4.11 berikut ini :

Pocket Note ver 1.9 alpha = =

DA'I'A

Nama [ Delete Select Jumiah

Insert I.u Exit l
- - ~|“s600 >

Kode Barcode 1
i T Disconnect
.
ode roduksi adaluaisa ama

Tgl kadaluarsa

Gambar 4 11Tamp|Ian Awal Mlcrosoft VB 6.0 Sebelum Menscan

Gambar di atas merupakan tampilan awal Microsoft Visual Basic
6.0 saat belum ada barcode yang terscan dan gambar diatas belum
menampilkan data dari barcode yang terscan.

Tampilan dari Microsoft Visual Basic 6.0 saat proses barcode di
scan dapat dilihat pada Gambar 4.12 berikut ini :

Pocket Note ver 1.9 alpha - 8

DAI'A
Nama [ ] Delete Select Jumiah
Insert I.‘ Exit

Tgl kadaluarsa

Kode Barcode
cccccccc

Gambar 4 12 ampllaancrosoftVB 6.0 Saat Menscan
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Gambar di atas merupakan tampilan Microsoft Visual Basic 6.0
saat barcode masih dalam proses scan dan gambar diatas belum
menampilkan data dari barcode yang terscan.

Tampilan dari Microsoft Visual Basic 6.0 setelah barcode di scan
dapat dilihat pada Gambar 4.13 berikut ini :

Pocket Note ver 1.9 alpha - o ES

DA'I'A

Nama fos ll.ll'nlall
oduksi ’W

Insert I,,q

cccccccc

toduksi
| » |30012345000042 |20/02117

Gambar 4. 13 ampllan Mlcrosoft VB 6.0 Setelah Menscan
Gambar diatas merupakan tampilan Microsoft Visual Basic 6.0 saat

barcode telah terscan dan gambar di atas menampilkan data dari
barcode yang telah terscan.
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BAB V
PENUTUP

Setelah melakukan perancangan dan pembuatan alat serta pengujian
dan analisa, maka dapat ditarik kesimpulan dan saran dari kegiatan yang
telah dilakukan untuk pengembangan Tugas Akhir ini.

5.1 Kesimpulan

Dari seluruh tahapan yang sudah dilaksanakan pada penyusunan
Tugas Akhir ini, mulai dari studi literature, perancangan dan pembuatan
sampai pada pengujiannya maka dapat disimpulkan bahwa : Alat
penghitung jumlah barang ini dapat mempercepat proses dalam
pemasukkan data dan memudahkan meghitung jumlah barang produksi
tersebut, dikarenakan alat ini secara otomatis akan menghitung dan
memasukkan data dari barcode yang terdapat dibarang yang bergerak
diatas belt conveyor dengan cara menscan barcode ITF-14 tersebut.

Dengan alat perhitungan jumlah barang ini pula dapat menghemat
tenaga, menghemat waktu dan mengurangi kesalahan akibat human
error yang terjadi akibat proses manual. Data dari kode barcode akan
ditampilkan dilayar komputer atau laptop, sehingga dapat dipantau
secara realtime.

Posisi jarak antara barcode scanner (MCR12) dan barcode ITF-14
yang baik adalah 15cm dan 20cm dikarenakan jumlah barcode yang
terscan dalam 10 sampai 30 detik paling banyak di banding jarak 5cm,
10cm dan 25cm. Sedangkan untuk jarak yang paling sedikit dalam
menscan barcode adalah jarak 25cm (7 kali). Pengaturan jarak antara
barcode scanner dan barcode menentukan kecepatan barcode scanner
dalam menscan.

5.2 Saran
Untuk lebih memperbaiki dan menyempurnakan kinerja dari alat ini,
maka perlu disarankan :

1. Untuk MCR12 terlebih dahulu lakukan penyetelan untuk
membuat continuous atau auto power on agar flash dapat hidup
secara terus menerus tanpa menekan tombol setiap akan menscan
(lihat di MCR12_Configuration).

2. Pengaturan jarak antara barcode scanner dan barcode sangatlah
penting, dalam menentukan kecepatan Barcode Scanner untuk
memasukkan data.
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LAMPIRAN A
FOTO

A. Foto Alat Keseluruhan
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A.1 Foto Saat Menscan Barcode
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Ab5. Tampilan di Microsoft Visual Basic 6.0

st | Jumiah
o n |
Exit

9600 v

Disconnect |

'.m. lwda Delete I
- » - - ‘ — 2
£S| 20402417
e o~ T Insert
d 20/05/18
— E -
Kode Produksi Kadaluarsa Nama
» |40012345000056 20/0217 20/05/18 softdrink
40012345000056 2040217 20/05/18 softdrink
30012345000042 20402417 20/05/18 soda
30012345000042 20402417 20/05/18 soda




LAMPIRAN B
PROGRAM

B.1 Pemrograman Arduino

#include <Wire.h>
#include <LiquidCrystal.h>
LiquidCrystal Icd(11, 12, 4,5, 6, 7);

String inputString = ""; [l a string to hold incoming data
boolean stringComplete = false; // whether the string is complete
String barcode;

int jumlah = 0;

void setup() {
Icd.begin(16, 2);
Icd.clear();
Icd.noCursor();

pinMode(9,0UTPUT);
pinMode(8,0UTPUT);
pinMode(10,0UTPUT);

Serial.begin(9600);
inputString.reserve(200);

¥
void loop() {

digitalWrite(8,HIGH);
digitalWrite(10,LOW);
analogWrite(9,50);

Icd.setCursor(0, 0);

Icd.print("JUMLAH=");

Icd.print(jumlah);

if (stringComplete) {
//Serial.printIn(inputString);
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barcode = inputString.substring(0,14);
Icd.setCursor(0, 1);
Icd.print(barcode);

delay(1000);

Icd.setCursor(0, 1);
led.print(* ");
jumlah++;

Serial.print(barcode);
Serial.printin(jumlah);

inputString =""";
stringComplete = false;

void serialEvent() {
while (Serial.available()) {
char inChar = (char)Serial.read();
inputString += inChar;
if (inChar =="\n") {
stringComplete = true;
}
}
}
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B.2 Pemrograman Microsoft Visual Basic 6.0
B.2.1 Program Module

Public Conn As New ADODB.Connection
Public Rs As New ADODB.Recordset

Public SQI As String

Public i As Byte

Public Sub dbConnect()

Set Conn = New ADODB.Connection
Conn.ConnectionString = strConn
Conn.Open

End Sub

Public Function strConn() As String

Set Conn = New ADODB.Connection

Set Rs = New ADODB.Recordset
strConn="Provider=Microsoft.Jet. OLEDB.4.0;Data
Source=D:\Dila\barcode\interface\Databasel.mdb;Persist
Info=False"

End Function

B.2.2 Program MainForm

Dim Connl As ADODB.Connection
Dim Cmd1 As ADODB.Command
Dim Paraml1 As ADODB.Parameter
Dim Rs1 As ADODB.Recordset

Private Sub cbdelete_Click()
Dim SQI As String

Call dbConnect

Security

SQI = "DELETE FROM Tablel WHERE Kode ="' & thcode.Text &

Dim Rs As Recordset
Set Rs = New ADODB.Recordset

Rs.Open SQI, Conn, adOpenDynamic, adLockOptimistic
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tbnama.Text =
tbproduksi.Text ="
tbkadaluarsa.Text =
tbcode. Text =""

End Sub

Private Sub cbinsert_Click()
Dim SQI As String

Call dbConnect

SQI = "INSERT INTO Tablel VALUES(™ & tbcode.Text & ™, &
tbproduksi.Text & ™," & thkadaluarsa. Text & ™,"" & tbnama.Text & ™)"

Dim Rs As Recordset

Set Rs = New ADODB.Recordset
Rs.Open SQI, Conn, adOpenDynamic
tbcode. Text =""
tbproduksi.Text ="
tbkadaluarsa. Text =
tbnama.Text =""

End Sub

Private Sub cbselect_Click()
Dim SQI As String

Call dbConnect
SQI ="Select * from Tablel where Kode =" & thcode.Text & "

Dim Rs As Recordset
Set Rs = New ADODB.Recordset
Rs.Open SQI, Conn, adOpenDynamic, adLockOptimistic

If Not Rs.EOF Then
tbproduksi.Text = Rs!Produksi
tbkadaluarsa. Text = Rs!Kadaluarsa
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tbnama.Text = Rs!Nama '
End If
End Sub

Private Sub cmdConnect_Click()
Dim port As Integer
On Error GoTo errcode

If MSComm1.PortOpen = False Then
MSComm1.CommPort = Combo1l.ListIndex + 1
MSComm1.RThreshold = 1
MSComm1.InputLen =0"
MSComma1.Settings = Combo2.List(Combo2.ListIndex) & ",N,8,1"
MSCommZ1.PortOpen = True

cmdConnect.Enabled = False

cmdDisconnect.Enabled = True

End If

Exit Sub

errcode:
MsgBox "Port Salah !", vbOKOnly, "Peringatan
Combol.SetFocus

End Sub

Private Sub cmdDisconnect_Click()

If MSComm1.PortOpen = True Then
MSComm1.PortOpen = False

End If

cmdConnect.Enabled = True

cmdDisconnect.Enabled = False

End Sub

Private Sub Command1_Click()
End Sub
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Private Sub Form_Load() ‘formload saat dirun menjalankan perintah
dibwhnya'
Dim i As Byte 'byte krn tipe data 0-255 agar data tdk byk'
Fori=1To 16 'u/ memilih portcom 1-16'
Combol.Addltem (i) 'di combo box ada menu2u/bautrade’
Next i
With Combo2 'u/ baudrate'

Addltem "2400"

Addltem "4800"

Addltem "9600"

Addltem "19200"

Addltem "38400"

Addltem "56600"

End With

Timer2.Enabled = False 'u/ menonaktifkan mscom(u/menghubungi
portnya)’

cmdConnect.Enabled = True

cmdDisconnect.Enabled = False 'tombolkonek false tidk aktif true aktif'
End Sub

Private Sub Timerl_Timer() 'merefresh database '
Adodc2.Refresh
End Sub

Private Sub Timer2_Timer()
MSComm1l_OnComm 'koneksi port'

End Sub

Private Sub Timer3_Timer() 'program di timer 3'
Dim data As String 'deklarasi variabeltipe data string'

Dim buffer As String 'variabel buffer brp string'
If MSComm1.InBufferCount > 0 Then ‘jika vb menerima data dr
arduino maka akan mengaktifkan program dibwhnya'
tbnama.Text =""
tbproduksi.Text ="
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tbkadaluarsa. Text =
tbcode. Text =""

buffer = MSCommL1.Input
data = Mid$(buffer, 1, 14)
tbcode.Text = data

End If
End Sub

Private Sub Timer4_Timer()

Dim SQI As String
Call dbConnect
SQI ="Select * from Tablel where Kode ="' & tbcode.Text & "™
Dim Rs As Recordset

Set Rs = New ADODB.Recordset
Rs.Open SQI, Conn, adOpenDynamic, adLockOptimistic

If Not Rs.EOF Then
tbproduksi.Text = Rs!Produksi
tbkadaluarsa. Text = Rs!Kadaluarsa
tbnama.Text = Rs!Nama
End If
End Sub
Private Sub Timer5_Timer()
Dim SQI As String
Dim Rs As Recordset
Call dbConnect
If tbcode. Text = "40012345000056" Then

tbcode.Text = "40012345000056"
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tbproduksi.Text = "20/02/17"
tbkadaluarsa. Text = "20/05/18"
tbnama.Text = "softdrink"

SQI ="INSERT INTO Tablel VALUES("™ & thcode.Text & "', &
toproduksi. Text & "', & thkadaluarsa. Text & ™,"" & tbnama.Text & ")"

Set Rs = New ADODB.Recordset
Rs.Open SQI, Conn, adOpenDynamic
tbcode. Text=""

End If

If tbcode. Text = "50012345000060" Then
tbcode. Text = "50012345000060"
tbproduksi.Text = "20/02/17"

tbkadaluarsa. Text = "20/05/18"
tbnama.Text = "roti"

SQI ="INSERT INTO Tablel VALUES("™ & thcode.Text & ™'," &
toproduksi. Text & ™', & thkadaluarsa.Text & ™',"" & tbhnama.Text & ™)"

Set Rs = New ADODB.Recordset
Rs.Open SQI, Conn, adOpenDynamic
tbcode. Text=""

End If

If tbcode. Text = "30012345000042" Then

B-8



tbcode. Text = "30012345000042"
tbproduksi. Text = "20/02/17"
tbkadaluarsa. Text = "20/05/18"
tbnama.Text = "soda"

SQI ="INSERT INTO Tablel VALUES(™ & thcode. Text & """ &
tbproduksi. Text & "'," & tbkadaluarsa.Text & "', & tbnama.Text & ")"

Set Rs = New ADODB.Recordset
Rs.Open SQI, Conn, adOpenDynamic
tbcode. Text=""
End If

If tbcode. Text = "50012345000107" Then
tbcode.Text = "50012345000107"
tbproduksi. Text = "20/02/17"

tbkadaluarsa. Text = *20/05/18"
tbnama.Text = "beras"

SQI ="INSERT INTO Tablel VALUES(" & tbcode.Text & "'," &
tbproduksi.Text & ™'," & tbkadaluarsa.Text & "', & tbnama.Text & ™)"

Set Rs = New ADODB.Recordset
Rs.Open SQI, Conn, adOpenDynamic
tbcode. Text=""

End If

End Sub
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LAMPIRAN C
DATASHEET

1. Datasheet Motor Driver L298N

[S72

L298

DUAL FULL-BRIDGE DRIVER

o OPERATING SUPPLY WOLTAGE UP TO 46 W

« TOTAL DC CURRENTUPTO 4 A

» LOW SATURATION WILTAGE

» OVERTEMPERATURE PROTECTION

o LOGICAL T INPUT WOLTAGE UP TO 1.5V
[HIGH NOISE IMMLINITY)

DESCRIPTION

The L258 is an integrabed monolithic drouitina 15
lead Mukwes :rfggpmm packages. Itis a
highiw e, high current dual ful -Eridge: driver de.-
%ﬂmm&;‘umﬂLb@:ﬁswm:
inductiee loads such as relays, soiencids, DC and
siepping motors. Two enalle inpuis are provided o
cﬂeudimﬂehndﬂmhdwm}julhh.
put signals. The emizers of the raeistars of
each bridge are connecied together and the come-
spording extemal ierminal canbe used for the con-

BLOCK DIAGRAM

e >

Multhaa 15

rection of an external sensngresishor. Anadditonal
supply inpue i provided so that the: logic works st a
Iy woltmge.

!

i . =

Jenuary 2000
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ABSOLUTE MAMUM RATINGS
Faramatar Walue Unit
Fowar Supgiy ] 0
Logk pply Wolage T L
Inpust and Enabic Voibigs 0307 v
Prak Duipnet Cument igsch Cramid) .
Non Fepative = 1000 #
Repaiii E0% on -20% of: ke = 100 25
DT Operation
Vian | Sming Violtane
P Ao I
T Junction Operating Temporatsm 25 15130
Taig T Sioage and Juncion Tempersiue A0 i 150

FIN CONNECTIONS (top view)

OOTO000000

[ ]

THERMAL DATA
Symbaol Faramater PowerS020 Multiwaki 15 Unit
R | ThENTA RESISNCD JUNCION-C350 Max 3 Th
P parets M 130 35 T

[*] Misrid on siemirem sEsrin

an3
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88

PIN FUMCTIONS (refer o the blodk dingram)

MW PowarS0 Name Function
115 Fa Sensa A Sorsa B | Bobween this pin 2nd ground i comachod the: sense resksior io
conten the et of the lnad
3 4= Out 1; Out 2 Cuuits of the Briage A; ha et tro flows frough the nas
connedid betwean thesn iwo pins i monilonad ai pn 1
[ B Vg, 5 Volagn for the Power Output Stages.
i e capaciion muesd be comertod boween this
pin and geoana
57 5 Inpust 1; Inpuk 2 T ipaviibio Inpuis of the Bridon A
&N B Enabie A Eratie B | TTL Compaitis Enatic Input: fe L siaie desbies the brdge A
temabic A sniiw e rise B Enabic B
] 10,11, 70 GHD Ground.
a 12 (=3 Supply Wolage for e Logic Siocs. AT0ONF capacbor must ba
comneried botween thes pn and ground
1% 12 1315 Ingue 3 gt & L Compethic inputs of the Bridos &
RER T 1517 Ot COutd Owiguts. of the: Bridge B. The curment that fiows through the load
comnedind betwean thesa iwo pins i monilonad ai pin 15,
AL NC. Not Comaxctad

ELECTRICAL CHARACTERISTICS (Vs = 42V Ve = SW. T = 26°C: unless otherwise specifisd)
Symiod Paramelar Tast Conditions Max. | Wnig
Sucpty Volksoe (pin 4} Operatve Conditon [ v
ogic Supply Vollage ipin ) 7 v
s |Cuiescort Suppy Cusent (iR &) |Ves= H; k=0 V= L 7] mA
Wi m mé
Von = | Vi=X 4 mA
| Coukescont Cumen! hom Vs (AN 3 Ve = H; L =0 V= L 24 ] mA
Vi 1 12 mh
Vg = L V=% B mA
Vi 03 15 v
™ 23 = v
It LEl! W BA
w  [Fach Voitsge: Inpue Cumnt W = Hs W OBV = 1 A
i 5.7. 1013
Van= L |Enatic Low Voilage (g & 11) 03 15 v
Vim Enatic High Volage {pns 6. 11) 23 Vi, v
b = L un'd\cra;: rabie Curent Vo = ] EA
lan Figh Vol g: Enati Cusont Vo = H £ Vi 05V o 1m mA
[y hz.Jnm Voltaga L= 1A o | 135 v
L=ZA 2 v
Vi |Sink Saeation Voitage L=1A (5 o | 12 v
L=ZA [H 11 v
Nemm | Tols Drop L=1A (5 1 v
L=EA (5 . v
Vown | Serming Wnitage (pins 1.1 1. 2z v
EE




Lzog

ELECTRICAL CHARACTERISTICS (comtinusd)

Symiticd Parametar Tast Conditions Min. Typ. | Max. Unit
Ty 0¥ | Souroe Curment Turm-off Delay LSWMID0SL (B8 15 us
T2(W) | Smrce Corront Fal Time T ) 0z s
T3 0¥ | Souroe Curment Turm-on Dekay o 0.1k z us
T ) |Sowrce Curment Fisa Time CANRLLETY a7 't

Sink Curmont Tum-of Dalay 0EW 0S| a7 s
Sink Curment Fall Time 0.9k ol 025 ]
Sink Curment Tum-on Delay 0EW 0S| 1B 't
SNk Curont Rsa Tme 0.1k 000k 2 us
Commutaion Fraquancy = = a0 | Khe
Source Curment Turm-off Deley 0.5¥m D09 L ) ) 3 us
Source Curment Fall Time 09k 00T J 1 ps
Source Curment Turm-on Deksy 0.5 Wm0 0T L @) i) 03 us
Sourre Curment Fisa Time CANRLLETY 3] o4 us
Sink Curment Tum-of Dalay 05 Ve i0 05 | = (4 2 '3
Sink Curment Fall Time: 09k o1k 3] 0as 't
Sink Curment Tum-on Delay 0EVmio DSy (L] 025 't
Sk Curmont R Time 0.1k 000k ) ol it

T o 5 50 s e ey s W, P — 215 V.

=
) Tows ki v b s i,

Figura 1: Eypic:ﬂ Saturation Viditage vs. Output Figure 2 : Switching Times Te=t Cirouies.
Lrrert.

L

Y
(L]

=§r Ll

“w >

L~

L) Bd bl 13 LE 16 Re ek
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Figure 3 : Source Current Delay Times v, Inpat or Eralble Switching.

h

ImasTa}
[ —

Figure 4 : Switching Times Test Cirouies.
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Figura 5 - Sink Curent Delay Times v Input 3V Enable Switching

Wy

Figure § : Bidirectional DC Motor Contral,

Impus

Function

Wam=H H:D=1

Forwarnd

;j0=H

Roverse

]

F ot Mol Siop

W

Frea Funning
Molor Sop

L - Lo H-Hgh

'_-——E_J! i

K- Dot cam
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Figure 7 Fo igher o

curments, outputs can be paralided. Take care to parallel channel 1 with channel 4
recl 2 with chermel 1. o

fumr

!

_1

APPLICATION INFORMATION [Refer to the block diagram)

1.1. POWER DUTPUT STAGE

MLRWMWWWSIA 2.
power cutput stane is & brid

urdlismlsmdwemmim? ladin com-
mion o dfferensial mode, d ﬂngmlhe!nd
the ingues. The current that grcugh the lasd
comes out from the
exterrl resistor (Flos
tersity of this cument.
1.2 INPUT STAGE
Each kridge is driven by means of four gales thein-

iof which are In1; In2 ; Enf and In3 ; Ind ; EnB.

Ininputs set the bridge siate when The Eninpu

& low stateaf the En inputinhibies the bridge.
AI"ﬂI||:|.lszll'e'I'I'I_|:,|'urq:\:”t

2 SU'E-GESTICINS
inductive capaciiorn, usualy of 100 nF, must
hmmmwmvﬁmm
usm-u ible b GND pin. When the lange ca-
power supply = ioo far from the IC. a
:'nul:r ane must be foreseen near the

ok the sense oulput - an
e | allows 1o detect the in.

LI%E.
The sense resistar, not of 2 wire wound must
be groundesd near the negetve pole of Vs that must

be near the GND pin of the LC.

o

Each ingut must be comnedted 1o the saurce of the
driving signals by means of a wery short path,

Turn-On and Tumn.Of - Before ta Tum-ON the Sup-
ply Vaitage and before to Tum i OFF, the Erablein-

put st b driven do the Low stale.

3. APPLICATIONS

Fiy & shows a bidirectional DT mator contral Sche-
matic Diagram for which ane iz necded.
Mmhﬂ;n{d&mm s made by
four fast recovery elements fim < 200 nsec) that

musst be chosen of & VF as low as possiie st the

worst case of e load ourment.

The sense output can be used o contol the

current ampliude by ing the inpus, or o pro-

wide: ouencLITent protection by switching low the en.

ablz input.

Tl'nhdoeh.ncbnn [Fast motor siop) requires hat
the Absohue Maximum Rating of 2 Amps must

never be owercome.

When the repesitive curent needed from the

losd & higher than 2 Amps, a paralielzd confiqurs-

on can be chosen [See Fig. T

An exiemal bridge of dicdes are required when in-

ductive loads are driven and when the inputs of the

IC-are chopped: Shottky diodes would be prefernad.

n3
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This solution can drive urtil 3 s IniDC ation Fig 10 shows o second two phase bipolar s
Aﬂppnak e m'gdammd:rcﬂﬁmﬂzlcmmpﬁh

ard until 3.5 Amps of 3 repatitive

DnanStsd‘nmll‘ndnmgdahxpl‘mehpdx by the |.C. LEG0E.

sepper moear ; the needed sigrals 1o drive the in-
of the L7538 are generated, in this exam
mﬁmlcu‘!!. Fle:

Fig 9 shows an example of P.C.B. designed for the
ap'!;:\lic:nmnf Fig 8.

Figure 8 : Two Phzse Bipolar Stepper Motor Cirouit.

This circuit drives bipolar siepper motors with winding cuments up o 2 A The diodes ans fas 2 A ypes.

ST

¥

Rg =Rg =050

D007 AFsidoos | #:;'ﬁ'lrf' i

ani

o7
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Figure 9 : Suggested Printed Circuit Board Layout for the Circuit of fig. 8 (1:1 scale).

AR

|
e ReRe] -'th\'_)(
“ Vs O

" 02 O3 D ¥ss M0

Figure 10 : Two Phase Bipolar Stepper Motor Cortrol Crcut bry Using the Current Contraller L6506
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OUTLINE AND
MECHANICAL DATA
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o v T OUTLINE AND
ML [ TYP. | MAX | MINL | TYP.
0 - MECHANICAL DATA
B FES
C 1.6
E 049 055 | oona
F 07 | o0
G 4 | Cupds jO0s0
G1 17.97 | oo § 0700
H1 Tz
HE Farky 0ME
L Q810
1 a7
L2 oo
L3 735 1.75 | 052 | ORED | 0ER
THEE] 108 | 0406 | naz [Lam
5 02m
] e
L 265 29 | ook on4d
S 19 6 | oPs 0z .
51 | 19 26 | oois 0z Multiwatt15 H
Dial | 385 185 DM 0152
H
]
5 __{_-. F
™) L7
3
7 Do o( B
1 LB
il -
w)
== H
¥ =
|
P— F a
L 2 al
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o2

OUTLINE AND
MECHANICAL DATA
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Ouod
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oo

o0
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o5

0050
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QEE
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ol
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T
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| EEEN
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OO000
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2. Barcode Scanner MCR12
2.1 Datasheet MCR12

Features
MCR12 © Scan Rate 100 scansfsec £10%
© Dapth Of Field 230 @ 20mil/0.5mim, PCSA0%
© Resolution Sinil/0.127rmim@PCS90%
© Voltage DC #5V 45%
© power Consumption 80mA
© Connector MOLEX 11P Pitch 1.25
© Interface PS2/RS232/USB
© Dimension 44 mmWx 30 mm Dx 19.2 mm H
O Ambient light 5000 Lux Max,
© Advantage Auto Sense , lang reading range , small size
2.2 Specsheet MCR12
SPECIFICATION
Customer :
Customer's Model No_ -
Model No. : MCR12
Date -
Sample Serial No_
Spec. Version & Rewvision Date: Va1 2010.07.19

Recewed Approved by

‘ChamgTek Incororaed

CHAMPTEK =7z smsstors cnogoneare.

Hesin Tian City, Talps, Tawan, ROLC.
Web : hitp:thewew. champtek.com Tel : 536-2-22152335
E-mail : sales@champtek.com Fax: 535-2-221 52387
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A, General Description

The MCR Sarles brings the benefits of sar code scanning
103 varisty of OEM devices.

Tha MCR Serles. Sean Moduie 15 3 parfect chales far your
OEM design. Tha MCR Series bings e baneflls of bar
©O0E ECANNIng 10 3l types of OEM fevioas. Now Kiosks,
Medical INStUMENts, 3gnostc SqUIpMENT, oty tErminals, vending Machines. 3nd COUMTESS other
appilances can &l be aquIppEd With T IEa0Ng-60gE ECanNing fchnoiogy and reianiity.

Tha MCR Sarles has basn dasignad bo provide e highest scanning parformance in the smaliest
package possibie. For a0ded VeErsatiity, Jlowing for Tast, cost-SMectiva Intercnangaabiity when

upgradng or moditying your OEM device for specialized applications.

MCR12 s 3 compact long-range CCD bar code seanning module with high sensitive Inar Image sersor
and bulld In Auto-ssnes function. As remaote-aperation anilty, 5,000 LUX ambéent light reslstance, 100
SCan-ale par second and alng IN Varous Maor bar coges, Nand-on SoMwan-programming function,
this MCR12 I your best choice of CCD ypa bar code scanning module to b2 sulable for appilcation
Whare naeds 3 Nigh pertormanca, Small foot-print and Me refaie operation.

MCR12 15 3 CCD bar coge decoaing capabiites. MCR1Z 05008 board 15 POWEred by 3 Tast processor
and %0 eEcoz 3 WdS 3may of 10 D3 ¢odes. TNE d=00dE Daard IS Compatines with Utiity, 3 PC-basad
SOMwaENe 9T easy CongUration.

The MCR12 ks designed with the Indusinial standand size, mounting options and cutout to faciliate
Imegration Inbo existng applications. The Soannar module's miniature size makes MCR12 kaal Tor
Imegration Inbo data terminals and other small devices. MCR 12 s suppled as an assemiiad module with
a mournting bracket or 35 separate companen’s for cusiom mountng. The scammer module’s unigue apen
system anchitacture alows MCR 12 1o accepd thind party and custom plugHns, giving the MCR12 virualy
unlimbad application Sexibiity.

Pb-Fres (RoHS Compliant).
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B. Auto-sense Reading Mode

Champtek's MCR 12 with a futuristic design and high-performance scanning module
represents the best auto-triggered scanner value on the OEM project.

The infrared light source can be sensitive automatically when barcode has been motion in
front of MCR12 which means activating red light to scanning.

C. Physical Characteristics

Weight
Biody weight Approx. D580z (17 g0
Cable weight{USB) Approx. 1.87 oz (53 g0
Material Paolycarbonate
Cable Length 5FT. { 150cm)
Connector WAFER 11F Pitch 1.25
Dimension 44,15 mm W 31.25 mm D x 20 mm H
1} Cable drawing
Unit : mm
[IRS232
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2} Mechanical drawing

: —
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MCR12

VD1

D. Electrical Characteristics

Imterface

Supply Voltage

Output Voltage (Typ.)
Crutput low Voltage (Max.)
Current Draw

Power On {Typ.)

Stand by (Typ.)

Operation (Typ.}
Auto-sense standby (Typ.)

E. Performance

Light Source
Sensor
Processor Type
Ciperating Freq.
Scan Rate
Reading Distance
Print Contrast Ratio
Resolution
Reading Angle
Pitch Angle
Skew Tolerance
Ambient Light

-

. Environmental

Operating Temperature
Storage Temperature
Relatve Humidity

R3232 KB usB
DC +5V £5%
=0V +EWE5% +5V5%
0.
210%
120ma 120rmad 120maA
20mA 20mb 20mA
100mA 100rms 115mA
0mA E0mA A0mA

Visible Red light §32nm LED
Linear CCD Sensor
CE051 compatible
24 5 MHz {Internal)
100 scansfsec £10%
240mmi@20mili0.5mm, PCS20%
PCS60%@amilid. 15mm
Smid/0. 127 mm@PCS90%

Test Condiions | Code 36, 10mM0_25mm PCEI0%
5°~70° (£5%)
5°~a0° (£5%)
5000 Lux Max.

0°C to 50 °C (32 °F to 122 °F)
-20 °C to 70 °C (4 °F to 158 °F)
20% to 95% (Mon-condensing)
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G. Readable Symbologies

Readable Default Enable
Al UPCIEANLIAN v )
EAN128 Code
Code 32
Code 22 Full ASCI
Code32 | ltalian Pharmacy
Code 128
CODABARNWT
Interleave 25
Industrial 25
Matrix 25
MSI/PLESSEY
Telepen
Code 83
Code 11
China Postage
Code 26
LCD25
G351 DataBar Ommnidirectional
G551 DataBar Limited
351 DataBar Expanded

= <

L A T T T R A O
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o

H. Pin Assignment

{a}R5232 Interface

DE 9 Female

Pin No.

W o= h o M

Power Lead

{b)KBW Interface

DIM 5 MALE
Pin Mo

L

Function
TXD
R¥D
GHND
CTS
RTS
WVeoh5W
Veol+5Y

Function
HOST CLK
HOSTDATA
GHND
Voo(+5V)

£

¥

MiniDIN & MALE

Pin Mo.

N g G .

Function
HOST DATA
GHND

Voo #5V)
HOST CLE

C-21
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DIN 5 FEMALE

Pin Mo. Function
KB CLK
KB DATA
GHD
Voo[+5V)

L

MiniDIN & FEMALE

Pin Mo Fumction
1 KE DATA
E] GHND
4 Vool +5V)
5 KE CLK



MCR12 w1

[c}USE Interface

USB A TypeMale
Pin No. Function
Vee

s e
[ e
F o0
ol
{_H
-

Decoder Data Cutput Connector

Type MOLEX [ or Compatible )
11P Pitch 1.25

Pin Mo. Function

GHND

Ve (+5V)

TXD

R¥D |
HOST DATA Di g8 g6 epnt,
HOST CLK
KB DATA
KB CLK
RTS

CT3
SHIELD

e = B S T T

L=4F--]

2|3
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l. Scan Map

J. Reliability

Life Time

Light Source

MTEF{Calculated)
Thermal Shock

High Temp.

Low Temp.

Cycle time

Cycles
Mechanical Shock

o PRI
.r...l.u.....u...u
|
i
i

I
lamakloaakld

N

[
dimw

40,000 hours
20,000 hours

&0 °C {140 °F)

-20°C (4 °F})

30 minutes for high temg. , 30 minutes for low temp.
24 cycles

20005, D.7ms, 3 axes
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2.3 Configuration MCR12

RS232 Mods Parametars
&> SatUp BAUDRata
1200

Wi
"W
T

£ SotlipData B

“
T
T
i iy

G ot U Stag Bite
2mits

T
i
g

il
iy
T

E> Handshaking

R
i

i

Factory Default Settings

Function orau
Interate. oyboard Moto
Ruading Made

CooARensOrt
00

5
Ot site
T

Hanahaking RTSICTS
BN PCiAT PR

Hoybaari Woigs Mots
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3. Datasheet IC MAX232

3
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§ Pin Configuration and Functions

Tip s

MAKEAT .., DV, K, DR 8 PAKUAGE
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PR TWPL
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ok i = | Poaifien I ! { § ez
ks i 0| Paliel chargs pump: dgid lor 1000 S anlf
CF ] — | hisgaive il of O capacier
i i — | Pt I ! ] exzaciie
o H = | hingaive el of O3 capacier
Ve k O | higuive charg s cuipid Y RN Caakdiar chl
TAAT, TICT T O | FEZLE e o it o remaie P2 ayden|
Rk, Rk [ R4] || PEZE s gt (o e RS20 wyuierm|
RLAGUT, RICUT g1 0 | Logi dsis cwizi (i UART)
Tal, TIM g1 || Logic cety ingad fram UART)
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Vi (1] = | Sy Violinge, Connec i swimal 5 power masly

C-26



B
ISSTRUMERNTS.

BMLANIAE MAXZIZI
HLL S = LA T Tl - B ) e RS ST e il
T Specifications
7.4 Absolube Maximuem Ratings'™
il rm-air TArgd |onles it |
Wi M LT
e Iz Sappls voitags tange ™ -3 [ W
W Pt cdss topph volugs mags W= B3 1 W
|¥e Fsguive sulpes mpply voltage mngs —£a 13 W
TS, T &3 W = L3
Ll g oltags range R, Fa ey W
THOAIT, THOUT W — 03 Wy = (L1
o Cipan voltaga rnge RADUT, RSCUT o3 Vi = 03 N
537 Tt D DT TIOUT, T20UT Lrwms
Ty Opraing sl Lcon T 1EI| o
11 Shreassa seoes thoss e sader dauchis s S [r— dnreags i i5e cewcs. Theas wrs srma refiage
aaly, e uncionsl Soecion of T Cewios B s or 57y oher Closming

NOENRS S
& uu-g--mnu-:um-:tnm. -

T.2 Han Rati

W e [

I -£5 150 o
mmmm—mmm:m.u ] 00

Yoy o mm.n:.acm [ —— [] 3 ¥
JESIEZ-CH, o)

1) JEDEC dooswend JEFTIS emie that SD0- 'HM_M“\J“E&D“ procsaL
& JECEC docsvernd JEPTST i dhai 2205 O sllown nsis wilh

7.3 Reo wed O iting Conditlons
M N WA | LMIT
Ve Sy voliags AL x aa| W
W High-rval inpat walnge {T1IK, T3] 3 N
vy Loss-davel it vedmnge (T104, T28) oa| w
Ban Pscsveriut volags | W
[ sz [ ]

T v | 0 [T -

7.4 Tharmal Information

TR MR W BT i L e it

™ S ™ NS W FE ™
T T —————— £} 3] = Ty rn
Hl Far f =1 el eircL, es i 0 Package Theemsd Wetvos spplicaion oot (59 FARINL
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4. Datasheet DB9 Female

FTDI Document Reference Me.: FT_000204

DE9-USS-HS2IL Dalaibbest
z Verslon 1.2
Chlp Clearance Ho.: FTDIE 130

2.1.3 Replacing an RS232 DBY FEMALE (DCE defined ) Connector

The DES-USE-R5232-F can be wsed to replace a female DES connector used for transmitting RE212
protocol With the DE9-USE-RS232-F in place instead of the standard USE connector 3 USE bridge &5
created, this aliow the application to communicate with other devices vis USE. Instaling the DBY-USE-
AS232-F is simple. Simply replace the female DB connactor with the DE9-USBE-RS232-F connector
{same PCH footprint), Install drivers and the device |s reacy to use.

Table 2.3 gives the pin out description of each pad of an REZ3Z fodtprint. Figure 2.3 gives a cescription

of the cannections betwesn the DES-USBE-RSI32-F and the footprint of 3 femake DBY module. Figure 2.4
Niustrates the cannection made ta an examgale PCB.

Pin PFin Type of DBES-
Mumber |  USB-RS232 Pin Typeat | popenntion
- application PCB

DO = Dt Corvier Detect

! et Outpue (1545 Is an gt 20 ihe D LSE-RSZ32-F from
e appiication DD output]
RED = Riceive Data
(thds is an isgul to the DESLSE-REIZZF from

2 g Output it appiication T outpat, normaly labelles XD
in DCE coimeentioe]
TADr = Transmit Deta

3 Culpul Input (s Is an outpat o e DBGUSE RS233-F fom

e appllcation Bx inpt,
DCE coentiony
OTR = Dats Terminal Risdy

4 Output Inpart (18 |5 &N Sutpet [ e DBGUSE RSZIZF Fom
e appllcation DSR mnput, sarmally lsseled DTR
in DCE comventin)

waliy sbelled TED n

5 Gronsal Gronsal GND = RS2 skgnal g
DS = Data Set Ready
& Input Output (s 15 a0 kgl i the DESUSE-RSZI2F from

e appllcation GTR output, sormally lsseled DGR
in DCE comventin)

RTS = Ressuest To Send

¥ Cutpul Input (U5 1 &N ool Lo e DBS-USE-RS23D-F fom
thee appilication CTS input, sormally lazeled RTS
It DCE Coimweiiths)

CTE = Clear Te Send
& Inpue Cutput [this Is an isgul to the DES-USE-RE232-F from

thee application RTS cutget, normaly labeled CTS
I DCE Coimweiiths)

Rl = Ring [ecicanor

. Pt ot (845 Is an begut to the DE USE-REZ32-F from
1P appllcation B aulput)
Shisld Grgrarad Case Grourd Divzin = typically ged ko the hest PC case

Table 1.3 - A Female RS232 DBY foolprint Pin-Owl

Copyrighl © 3095 Feters Technology Devices lstainatiosal Lined &
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N Chip Clearance No.: FIDLE 130

cfegoR
O leeeeel O

Figare 2.3 - DES-USS-RS232-F Piar-Out from a Top View threugh the module

Figwe 2.4 -
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