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SISTEM PEMBERIAN PAKAN PADA KANDANG KUCING VIA

SMS
Nama Mahasiswa
1. Alfi Bahar NRP. 2211039046
Dosen Pembimbing :
1. Rudy Dikairono,ST., MT. NIP. 198103252005011002
2. Eko Pujiatno Matni, S.pd. NIP. 197103301994031002
ABSTRAK

Pada masa kini, teknologi pemberian pakan hewan masih
tergolong tradisional. Biasanya para pemilik hewan hanya memberikan
langsung makanannya kepada hewan peliharaannya tersebut secara
manual. Hal ini tentu saja sangat menyulitkan bagi mereka yang
memiliki mobilitas tinggi seperti mereka yang harus bekerja, kuliah,
sekolah, atau bahkan yang harus terpaksa bepergian dalam waktu yang
cukup lama. Belum lagi jika hewan peliharaan tersebut mengalami sakit
dan berpotensi menular pada manusia. Oleh karena itu dengan adanya
alat pemberi pakan otomatis tentunya akan sangat meringankan para
pemilik dalam merawat hewan peliharaannya.

Alat ini menggunakan microcontroller ATMegal6 dalam
perancangan sistemnya. Masukan pada sistem alat ini terdiri dari modem
wavecom dan adaptor 12Volt sebagai sumber tegangan. Sedangkan
keluarannya terdiri dari rangkaian relay dengan 2 relay yang
dihubungkan pada motor dc yang berfungsi membuka dan menutup
pintu penyimpanan pakan.

Dengan penggunaan sms akan mempermudah penggunaan alat
ini, yang sebelumnya pemberian pakan dilakukan secara manual diganti
dengan cara otomatis. Dan tidak membutuhkan waktu lama dengan
penggunaan sms yang rata-rata hanya membutuhkan waktu 2 detik
dengan tingkat keberhasilan 90% dengan menggunakan waktu delay 1
detik, 2 detik atau 3 detik sesuai dengan perintah sms dan software yang
dimasukkan.

Kata Kunci : Micocontroller ATmegal6, Modem wavecom, Adaptor.
Motor dc.
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CAT’S FOODER WITH SMS SYSTEM

ABSTRACT
Student’s Name . Alfi Bahar
NRP : 2211039046
Supervisor 1 : Rudy Dikairono,ST.,MT.
NIP ¢ 198103252005011002
Supervisor 2 : Eko Pujiatno Matni, Spd.
NIP : 197103301994031002

At this time, animal fooder’s technology still using a traditional
technology. Usually people just give the food direcly using manual
prosedure. This way absolutely so hard to do for those who have a very
high mobility. Such as who in study, must go for his jobs, and for
someone that must go away for a very long time. And the animal that
sick absolutely must be canrantine. So thist project (Cat’s fooder with
SMS system) can really help the owner that have a beloved pet.

This project using ATmegal6 microcontroller’s at it systems.
An input for this system comes from a Wavecom modem and a 12V
adaptor as a voltage supply. On the other hands, output build by
2channels of relay that connectly to DC motors that funtionally for
close-open the foods gate.

Using SMS system will really help the owner for use this things,
wich on the older time people just give the food direcly, now replaced by
an otomatically system. And using DC motors for close-open will very
evesiensically and cut the time so the ownwer just need 2 second with
90% of sucscees. And with an optional program owner gived different
delay times 1 second. 2, or 3 seconds. As same as program that saved
on the microcontroller.

Keywords: ATmegal6 Micocontroller, Wavecom Modem, Adaptor.
Motor dc.
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BAB 1
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Salah satu kebutuhan utama pada hewan adalah makanan.
Terutama pada hewan peliharaan yang tidak dapat mencari makan
secara mandiri. Seperti kucing peliharaan jenis tertentu. Maka
dibutuhkan perhatian yang secara terus menerus dari pemilik kucing
tersebut. Sehingga terkadang terasa sangat menyita waktu bagi
pemilik kucing tersebut, terutama bagi pemilik dengan jam kerja
panjang atau bagi pemilik yang akan melakukan perjalanan jauh dan
tidak dapat membawa kucing peliharaanya. Solusi selama ini adalah
dengan menitipkan kucing peliharaan tersebut kepada pet shop,
tetapi tentu saja dengan biaya yang tidak sedikit. Selain itu terdapat
pula resiko penularan penyakit dari kucing lain yang berdekatan
kandangnya, kucing pun menjadi tidak akrab lagi dengan pemilik
setelah pulang dari penitipan tersebut, sehingga bagi pemilik kucing
yang akan melakukan perjalanan jauh akan sangat kerepotan untuk
memberi pakan kucing kesayangannya tersebut. Sementara bagi
hewan seperti kucing, makanan tidak dapat diberikan secara
langsung dengan jumlah yang banyak, ini adalah yang dilakukan
banyak orang yang akan bepergian jauh dan meninggalkan kucing
peliharaan mereka sendirian, padahal makan kucing yang bersifat
kering sebaiknya disimpan ditempat yang tertutup dan tidak terkena
udara bebas dan kucing hanya diberikan makanan sesuai porsinya
untuk dihabiskan saat itu juga.

1.2 Permasalahan
Melihat latar belakang di atas maka dirumuskan permasalahan
sebagai berikut:
» Bagaimana merancang sebuah sistem pemberian pakan hewan
menggunakan sms?

1.3 Batasan Masalah
Agar tugas akhir tidak menyimpang dari ketentuan yang
digariskan maka diambil batasan dengan asumsi sebagai berikut:
» Tugas akhir ini hanya purwarupa karena saya hanya
merancang sistem yang dapat dikembangkan dalam skala
besar.



1.4 Tujuan

» Merancang sistem pemberian pakan pada kandang kucing
menggunakan sms.

» Merancang hardware berupa kandang kucing dan alat
pemberian pakan.

1.5 Sistematika Laporan

Dalam

penyusunan buku Tugas Akhir ini, pembahasan

mengenai sistem alat yang dibuat dibagi menjadi lima bab dengan
sistematika sebagai berikut:

BAB I

BABII :

BAB III:

BABIV:

BABYV :

: PENDAHULUAN

Dalam bab ini mendiskripsikan tentang latar belakang,
permasalahan, batasan masalah, tujuan, ruang lingkup,
sistematika laporan, serta relevansi penulisan Tugas
Akhir ini.

TEORI PENUNJANG

Dalam bab ini berisi penjelasan dasar teori mengenai
konsep yang digunakan dalam perancangan Tugas
Akhir ini, meliputi pembahasan tentang ATMegals,
Modem Wavecom, dan Motor DC.

PERANCANGAN DAN PEMBUATAN ALAT
Dalam bab ini akan dibahas secara detail tentang
rangkaian-rangkaian yang digunakan serta perangkat
lunak berupa program yang membantu pengaktifan
alat tersebut.

PENGUJIAN DAN ANALISA DATA

Dalam bab ini berisi data-data pengukuran dan
pengujian beserta analisa terhadap prinsip kerja dari
alat yang dibuat meliputi pengujian mekanik hardware
(elektronik), software dan pengujian keseluruhan.

PENUTUP

Dalam bab ini berisi kesimpulan yang diperoleh dari
pembuatan Tugas Akhir ini dan saran-saran untuk
pengembangan lebih lanjut.



1.6 Relevansi
Manfaat untuk masyarakat (para pemilik hewan peliharaan):
Membantu menyumbangkan sebuah gagasan baru berupa sistem
pemberian pakan kucing sehingga para pemilik hewan dapat lebih
mudah dalam perawatan terutama pada pemberian pakan untuk
hewan mereka.



Halaman ini Sengaja dikosongkan
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BAB II
TEORI PENUNJANG

Pada bab ini menjelaskan mengenai teori—teori pendukung yang
berkaitan dengan topik alat yang akan dibuat meliputi ATMegals,
driver motor, modem wavecom, lcd 2x16, motor dc gearbox, dan
adaptor dc 12V.

2.1 Mikrokontroler AVR ATMEGA16

Mikrokontroler ATMegal6 Mikrokontroler adalah sebuah sistem
komputer lengkap dalam satu chip. Microcontroller lebih dari sekedar
sebuah mikroprosesor karena sudah terdapat atau berisikan ROM
(Read-Only Memory), RAM (Read-Write Memory), beberapa masukan
maupun keluaran, dan beberapa peripheral seperti pencacah/pewaktu,
ADC (Analog to Digital converter), DAC (Digital to Analog converter)
dan serial komunikasi. Salah satu mikrokontroler yang banyak
digunakan saat ini yaitu mikrokontroler AVR. AVR adalah
mikrokontroler RISC (Reduce Instuction Set Computer) 8 bit
berdasarkan arsitektur Harvard. Secara umum mikrokontroler AVR
dapat dapat dikelompokkan menjadi 3 kelompok, yaitu keluarga
AT90Sxx, ATMega dan ATtiny. Pada dasarnya yang membedakan
masing-masing kelas adalah memori, peripheral, dan fiturnya. Seperti
mikroprosesor pada umumnya, secara internal mikrokontroler
ATMegal6 terdiri atas unit-unit fungsionalnya Arithmetic and Logical
Unit (ALU), himpunan register kerja, register dan decoder instruksi, dan
pewaktu beserta komponen kendali lainnya. Berbeda dengan
mikroprosesor, mikrokontroler menyediakan memori  dalam
prosesornya (in chip).

Gambar 2.1 ATmegal6



AVR merupakan seri mikrokontroler Complementary Metal Oxide
Semiconductor (CMQOS) 8-bit buatan Atmel berbasis arsitektur RISC
(Reduced Instruction Set Computer). Hampir semua instruksi pada
program dieksekusi dalam satu siklus clock. AVR mempunyai 32
register general-purpose, timer/counter fleksibel dengan mode compare,
interupsi internal dan eksternal, serial UART, programmable Watchdog
Timer, power saving mode, ADC dan PWM. AVR pun mempunyai In-
System Programmable (ISP) Flash on-chip yang mengijinkan memori
program untuk diprogram ulang (read/write) dengan koneksi secara
serial yang disebut Serial Peripheral Inteface (SPI).
AVR memilki keunggulan dibandingkan dengan mikrokontroler
lain, keunggulan mikrokontroler AVR yaitu memiliki kecepatan dalam
mengeksekusi program yang lebih cepat, karena sebagian besar instruksi
dieksekusi dalam 1 siklus clock (lebih cepat dibandingkan
mikrokontroler keluarga MCS 51 yang memiliki arsitektur Complex
Intrukstion Set Compute). ATMEGA16 mempunyai throughput
mendekati 1 Millions Instruction Per Second (MIPS) per MHz, sehingga
membuat konsumsi daya menjadi rendah terhadap kecepatan proses
eksekusi perintah. Beberapa keistimewaan dari AVR ATMEGAL6
antara lain:
1.Mikrokontroler AVR 8 bit yang memilliki kemampuan tinggi dengan
konsumsi daya rendah.

2.Arsitektur RISC dengan throughput mencapai 16 MIPS pada frekuensi
16MHz.

3. Memiliki kapasitas Flash memori 16 Kbyte, EEPROM 512 Byte dan
SRAM 1 Kbyte.

4.Saluran 1/0 sebanyak 32 buah, yaitu Port A, Port B, Port C dan Port
D.

5.CPU yang terdiri dari 32 buah register.

6.Unit interupsi dan eksternal.

7.Port USART untuk komunikasi serial.

8.Fitur peripheral

0 Tiga buah Timer/Counter dengan kemampuan perbandingan
(compare).

[0 Dua buah Timer/Counter 8 bit dengan Prescaler terpisah dan
ModeCompar.



[ Satu buah Timer/Counter 16 bit dengan Prescaler terpisah, Mode
Compare dan Mode Capture.

[ Real Time Counter dengan Oscillator tersendiri.
U1 Empat kanal PWM.
[J 8 kanal ADC.

U 8 Single-ended Channel dengan keluaran hasil konversi 8  dan 10
resolusi (register ADCH dan ADCL).

U 7 Diferrential Channel hanya pada kemasan Thin Quad Flat Pack
(TQFP).

Ul 2 Differential Channel dengan Programmable Gain.

O Antarmuka Serial Peripheral Interface (SP1) Bus.

U Watchdog Timer dengan Oscillator Internal 9.

U On-chip Analog Comparator.
9.Non-volatile program memory.

2.1.1 Konfigurasi Pin AVR ATMEGA16

PDIP
b
(XCK/TO) PBO [ 1 40 PAO (ADCO)
(T1) PB1 [ 2 39 [ PA1 (ADC1)
(INT2/AINO) PB2 ] 3 38 |1 PA2 (ADC2)
(OCO/AIN1) PB3 | 4 37 PA3 (ADC3)
(8S) PB4 | 5 36 PA4 (ADC4)
(MOSI) PB5 [| & 35 | PA5 (ADC5)
(MISO) PB6 [| 7 34 PA6 (ADCS)
(SCK) PB7 [| 8 33 PA7 (ADC7)
RESET ] 9 32 AREF
vCC | 10 31 GND
GND ] 11 30 AVCC
XTAL2 (] 12 29 [ PC7 (TOSC2)
XTAL1 (]| 13 28 [1 PC6 (TOSCH1)
(RXD) PDO | 14 27 PC5 (TDI)
(TXD) PD1 (| 15 26 |7 PC4 (TDO)
(INTO) PD2 ] 16 25 PC3 (TMS)
(INT1) PD3 | 17 24 PC2 (TCK)
(OC1B) PD4 | 18 23 [ PC1 (SDA)
(OC1A) PD5 ] 19 22 PCO (SCL)
(ICP1) PD6 ] 20 21 [ PD7 (OC2)

Gambar 2.2 Konfigurasi Kaki (pin) ATMEGAL16
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Konfigurasi pin ATMEGAL16 dengan kemasan 40 pin Dual In-line
Package (DIP) dapat dilihat pada Gambar 2.13. dari gambar diatas dapat
dijelaskan fungsi dari masing-masing pin ATMEGAL6 sebagai berikut.
1. VCC merupakan pin yang brfungsi sebagai masukan catu daya.

2. GND merupakan pin Ground.
3. Port A (PAO — PATY) merupakan pin input/output dua arah (full
duplex) dan selain itu merupakan pin masukan ADC 10.
4. Port B (PBO — PB7) merupakan pin input/output dua arah (full
duplex) dan selain itu merupakan pin khusus, seperti dapat dilihat
pada tabel dibawah ini.
Tabel 2.1 Fungsi Khusus Port B
Pin Pin Fungsi Khusus
PBO XCK (USART External Clock Input/Output)
TO (Timer/Counter0 External Counter Input)
PB1 T1 (Timer/Counterl External Counter Input)
PB2 INT2 (External Interupt 2 Input)
AINO (Analaog Comparator Negative Input)
PB3 OCO (Timer/Counter0 Output Compare Macth Output)
AIN1 (Analaog Comparator Negative Input)
PB4 (SPI Slave Select Input)
PB5 MOSI (SPI Bus Master Output /Slave Input)
PB6 MISO (SPI Bus Master Input/Slave Output)
PB7 SCK (SPI1 Bus Serial Clock)

5. Port A (PCO — PC7) merupakan pin input/output dua arah (full
duplex) dan selain itu merupakan pin khusus,

PCO - SCL (Two-wire Serial Bus Clock Line)

PC1 - SDA (Two-wire Serial BusData Input/Output Line)

PC2 - TCK (Joint Test Action Group Test Clock)

PC3 - TMS (JTAG Test Mode Select)

PC4 - TDO (JTAG Data Out)

PC5 - TDI (JTAG Test Data In)

PC6 - TOSCL1 (Timer Oscillator pin 1)

PC7 - TOSC2 (Timer Oscillator pin 2)

6. Port D (PDO — PD7) merupakan pin input/output dua arah (full
duplex) dan selain itu merupakan pin khusus.
PDO - RXD (USART Input Pin)



PD1 - TXD (USART Output Pin)

PD2 - INTO (External Interupt 0 Input)

PD3 - INT1 (External Interupt 1 Input)

PD4 - OC1B (Timer/Counterl Output Compare B Macth Output)
PD5 - OC1A (Timer/Counterl Output Compare A Macth Output)
PD6 - ICP (Timer/Counterl Input Capture Pin)

PD7 - OC2 (Timer/Counter2 Output Compare Macth Output)

7. RESET merupakan pin yang digunakan untuk me-reset
mikrokontroler.

8. XTAL1 dan XTAL2, merupakan pin masukan external clock.

9. AVCC merupakan pin masukan tegangan untuk ADC.

10. AREF merupakan pin masukan tegangan referensi untuk ADC.

2.2 Driver Motor

Pada alat ini menggunakan driver motor relay 2 channel Rangkaian
relay pada sistem perancangan alat kali ini digunakan sebagai komponen
keluaran dari sistem. Relay disini akan aktif jika sms telah sesuai dengan
fotmat yang ditentukan sesuai dengan sampel yang disimpan di memori
database. Relay ini dihubungkan dari microcontroller menuju motor.
Rangkaian ini menggunakan dua buah relay.

Gambar 2.3 Relay 2 Channel

Relay adalah rangkaian elektronika yang dapat digunakan
untuk mengendalikan sesuatu dari jarak jauh. Relay sendiri merupakan



saklar magnetis yang paling sering digunakan pada setiap rangkaian
elektronika. Dalam dunia elektronika, relay sangat berperan penting
dalam suatu rangkaian karena dapat mengontrol rangkaian beban arus
tinggi dengan arus yang rendah.

Dengan menggunakan rangkaian relay, Kita juga tidak perlu
mengontrol ataupun mengoperasikan suatu perangkat karena dapat
dilakukan dari jarak jauh sehingga nantinya dapat mempermudah dan
memperlancar pekerjaan. Biasanya, rangkaian relay terdapat pada
televisi, transmitter, sound system, rangkaian bel, lampu taman otomatis,
pengendali peralatan listrik dan perangkat elektronika lainnya.

2.3 Modem Wavecom

Gambar 2.4 Modem Wavecom

Wavecom adalah pabrikan asal Perancis (bermarkas di kota Issy les
Moulineaux, Perancis) yaitu Wavecom SA yang berdiri sejak 1993
bermula sebagai biro konsultan teknologi dan sistim jaringan nirkabel
GSM, dan pada 1996 Wavecom mulai membuat desain daripada modul
wireless GSM pertamanya dan diresmikan pada 1997, bentuk modul
GSM pertama berbasis GSM dan pengkodean khusus yang disebut AT
Command. Sulit mencari referensi module tipe apa yang pertama dibuat
oleh Wavecom SA.

Beberapa kegunaan modem wavecom:
1. SMS Broadcast application
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2. SMS Quiz application
3. SMS Polling

4. SMS auto-reply

5. M2M integration

6. Aplikasi Server Pulsa
7. Telemetri

8. Payment Point Data
9. PPOB

Modem  ini  menggunakan  komunikasi  serial  dalam
pengaplikasiannya. Komunikasi serial merupakan komunikasi data
dengan pengiriman data secara satu per satu pada waktu tertentu.
Sehingga komunikasi data serial hanya menggunakan dua kabel yaitu
kabel data untuk pengiriman yang disebut zransmit (TX) dan kabel data
untuk penerimaan yang disebut receive (RX). Kelebihan dari
komunikasi serial adalah jarak pengiriman dan penerimaan dapat
dilakukan dalam jarak yang cukup jauh dibandingkan dengan
komunikasi paralel tetapi kekurangannya kecepatannya lebih lambat
dibandingkan komunikasi paralel. Dikenal dua cara komunikasi data
secara serial, yaitu komunikasi data secara sinkron dan komunikasi data
secara asinkron. Pada komunikasi data serial sinkron, clock dikirimkan
bersama-sama dengan data serial, sedangkan komunikasi data serial
asinkron, clock tidak dikirimkan bersama data serial, tetapi
dibangkitkan secara sendiri-sendiri baik pada sisi pengirim (transmitter)
maupun pada sisi penerima (receiver).

komunikasi antara modem wavecom dengan mikrokontroler yang
digunakan adalah komunikasi serial secara asinkron yang bersifat fill-
duplex, artinya port serial bisa mengirim dan menerima pada waktu yang
bersamaan. Perangkat yang digunakan yaitu kabel komunikasi serial
RS232 yang biasa digunakan untuk menghubungkan periferal eksternal
seperti modem dengan komputer. Modem memiliki level tegangan yang
berbeda dengan level tegangan TTL ataupun RS232, tetapi untuk
kompatibilitas modem agar bisa terkoneksi dengan PC guna berbagai
keperluan maka disediakan kabel data yang compatible dengan standar
RS232 sebagai interface untuk koneksi ke PC, untuk konfigurasi port
data modem yang digunakan yaitu wavecom m1306b. Dengan alasan
inilah maka digunakan komunikasi serial standar RS232 sebagai dasar
interface antara modem dengan mikrokontroler.
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Gambar 2.5 Konfigurasi Pin Modem Wavecom

2.4 LCD 2x16

Display elektronik adalah salah satu komponen elektronika yang
berfungsi sebagai tampilan suatu data, baik karakter, huruf ataupun
grafik. LCD (Liquid Cristal Display) adalah salah satu jenis display
elektronik yang dibuat dengan teknologi CMOS logic yang bekerja
dengan tidak menghasilkan cahaya tetapi memantulkan cahaya yang ada
di sekelilingnya terhadap front-lit atau mentransmisikan cahaya dari
back-lit. LCD (Liquid Cristal Display) berfungsi sebagai penampil data
baik dalam bentuk karakter, huruf, angka ataupun grafik.

Material LCD (Liquid Cristal Display) LCD adalah lapisan dari
campuran organik antara lapisan kaca bening dengan elektroda
transparan indium oksida dalam bentuk tampilan seven-segment dan
lapisan elektroda pada kaca belakang. Ketika elektroda diaktifkan
dengan medan listrik (tegangan), molekul organik yang panjang dan
silindris menyesuaikan diri dengan elektroda dari segmen. Lapisan
sandwich memiliki polarizer cahaya vertikal depan dan polarizer cahaya
horisontal belakang yang diikuti dengan lapisan reflektor. Cahaya yang
dipantulkan tidak dapat melewati molekul-molekul yang telah
menyesuaikan diri dan segmen yang diaktifkan terlihat menjadi gelap
dan membentuk karakter data yang ingin ditampilkan.

Adapun konfigurasi LCD dengan ATMega 16 adalah sebagai
berikut:
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Gambar 2.6 Konfigurasi LCD

Rangkaian ini sesuai dengan konfigurasi LCD port di
CodeVisionAVR pada saat inisialisasi dan pengaturan di
CodeWizardAVR. Sedangkan rangkaian lainnya merupakan sistem
minimum mikrokontroler pada umumnya.
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Gambar 2.7 LCD 2x16

Pengendali / Kontroler LCD (Liquid Cristal Display) dalam modul
LCD (Liquid Cristal Display) terdapat microcontroller yang berfungsi
sebagai pengendali tampilan karakter LCD (Liquid Cristal Display).
Microntroller pada suatu LCD (Liquid Cristal Display) dilengkapi
dengan memori dan register. Memori yang digunakan microcontroler
internal LCD adalah : DDRAM (Display Data Random Access Memory)
merupakan memori tempat karakter yang akan ditampilkan berada.
CGRAM (Character Generator Random Access Memory) merupakan
memori untuk menggambarkan pola sebuah karakter dimana bentuk dari
karakter dapat diubah-ubah sesuai dengan keinginan. CGROM
(Character Generator Read Only Memory) merupakan memori untuk
menggambarkan pola sebuah karakter dimana pola tersebut merupakan
karakter dasar yang sudah ditentukan secara permanen oleh pabrikan
pembuat LCD (Liquid Cristal Display) tersebut sehingga pengguna
tinggal mengambilnya sesuai alamat memorinya dan tidak dapat
merubah karakter dasar yang ada dalam CGROM.

Register control yang terdapat dalam suatu LCD diantaranya
adalah register perintah yaitu register yang berisi perintah-perintah dari
mikrokontroler ke panel LCD (Liquid Cristal Display) pada saat proses
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penulisan data atau tempat status dari panel LCD (Liquid Cristal
Display) dapat dibaca pada saat pembacaan data. Register data yaitu
register untuk menuliskan atau membaca data dari atau ke DDRAM.
Penulisan data pada register akan menempatkan data tersebut ke
DDRAM sesuai dengan alamat yang telah diatur sebelumnya. Pin, kaki
atau jalur input dan kontrol dalam suatu LCD (Liquid Cristal Display)
diantaranya adalah: Pin data adalah jalur untuk memberikan data
karakter yang ingin ditampilkan menggunakan LCD (Liquid Cristal
Display) dapat dihubungkan dengan bus data dari rangkaian lain seperti
mikrokontroler dengan lebar data 8 bit. Pin RS (Register Select)
berfungsi sebagai indikator atau yang menentukan jenis data yang
masuk, apakah data atau perintah. Logika /ow menunjukan yang masuk
adalah perintah, sedangkan logika high menunjukan data. Pin R/W
(Read Write) berfungsi sebagai instruksi pada modul jika low tulis data,
sedangkan high baca data. Pin E (Enable) digunakan untuk memegang
data baik masuk atau keluar. Pin VLCD berfungsi mengatur kecerahan
tampilan (kontras) dimana pin ini dihubungkan dengan trimpot 5 Kohm,
jika tidak digunakan dihubungkan ke ground, sedangkan tegangan catu
daya ke LCD sebesar 5 Volt.

2.5 Motor DC Gearbox

Gambar 2.8 Motor DC dengan Gearbox

Konsumsi arus saat berputar tanpa beban sebesar 190 mA
(maksimum 250 mA), pada kondisi tanpa beban/hambatan kecepatan
putar sekitar 90 rpm. Torsi maksimum 800 gf.cm. Gearbox ini memiliki
dua sumbu (dual axis) dengan ujung datar (flat axle 1.9mm). Sumbu
ganda ini berguna untuk memasangkan roda pada ujung yang satu dan
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speed encoder pada sisi seberangnya dengan demikian mikrokontroler
dapat mengukur kecepatan aktual dengan menggunakan komponen opto-
interrupter semacam H2210.

2.6 Adaptor DC 12V

Gambar 2.9 Adaptor DC 12V

Adaptor adalah sebuah rangkaian elektronika yang dapat
mengubah tegangan AC menjadi DC. Rangkaian ini adalah alternatif
pengganti dari sumber tegangan DC, misalnya baterai dan accumulator.
Keuntungan dari adaptor dibanding dengan baterai atau accumulator
adalah sangat praktis berhubungan dengan ketersediaan tegangan karena
adaptor dapat di ambil dari sumber tegangan AC yang ada di rumah, di
mana pada jaman sekarang ini setiap rumah sudah menggunakan listrik.
Selain itu, adaptor mempunyai jangka waktu yang tidak terbatas asal
ada tegangan AC, tegangan AC ini sudah merupakan kebutuhan primer
dalam kehidupan manusia.

Arus listrik yang kita gunakan di rumah, kantor dan pabrik pada
umumnya adalah dibangkitkan, dikirim dan didistribusikan ke tempat
masing-masing dalam bentuk Arus Bolak-balik atau arus AC
(Alternating Current). Hal ini dikarenakan pembangkitan dan
pendistribusian arus listrik melalui bentuk arus bolak-balik (AC)
merupakan cara yang paling ekonomis dibandingkan dalam bentuk arus
searah atau arus DC (Direct Current).
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Akan tetapi, peralatan elektronika yang kita gunakan sekarang ini
sebagian besar membutuhkan arus DC dengan tegangan yang lebih
rendah untuk pengoperasiannya. Oleh Kkarena itu, hampir setiap
peralatan elektronika memiliki sebuah rangkaian yang berfungsi untuk
melakukan konversi arus listrik dari arus AC menjadi arus DC dan juga
untuk menyediakan tegangan yang sesuai dengan rangkaian Elektronika-
nya. Rangkaian yang mengubah arus listrik AC menjadi DC ini disebut
dengan DC Power Supply atau dalam bahasa Indonesia disebut dengan
Catu daya DC. DC Power Supply atau Catu Daya ini juga sering
dikenal dengan nama “Adaptor”.

Sebuah DC Power Supply atau adaptor pada dasarnya memiliki 4
bagian utama agar dapat menghasilkan arus DC yang stabil. Keempat
bagian utama tersebut diantaranya adalah Transformer, Rectifier, Filter
dan Voltage Regulator.

Prinsip Kerja DC Power Supply (Adaptor) yaitu transformator
(Transformer) atau disingkat dengan Trafo yang digunakan untuk DC
Power supply adalah Transformer jenis step-down yang berfungsi untuk
menurunkan tegangan listrik sesuai dengan kebutuhan komponen
elektronika yang terdapat pada rangkaian adaptor (DC Power Supply).
Transformator bekerja berdasarkan prinsip induksi elektromagnetik
yang terdiri dari 2 bagian utama yang berbentuk lilitan yaitu lilitan
primer dan lilitan sekunder. Lilitan primer merupakan input dari pada
Transformator sedangkan output-nya adalah pada lilitan sekunder.
Meskipun tegangan telah diturunkan, output dari Transformator masih
berbentuk arus bolak-balik (arus AC) yang harus diproses selanjutnya.

Rectifier atau penyearah gelombang adalah rangkaian Elektronika
dalam Power Supply (catu daya) yang berfungsi untuk mengubah
gelombang AC menjadi gelombang DC setelah tegangannya diturunkan
oleh transformator step down. Rangkaian rectifier biasanya terdiri dari
komponen dioda. Terdapat 2 jenis rangkaian rectifier yaitu “Half Wave
Rectifier” yang hanya terdiri dari 1 komponen dioda dan “Full Wave
Rectifier” yang terdiri dari 2 atau 4 komponen dioda.

Dalam rangkaian power supply (Adaptor), filter digunakan untuk
meratakan sinyal arus yang keluar dari rectifier. Filter ini biasanya
terdiri dari komponen kapasitor (Kondensator) yang berjenis Elektrolit
atau ELCO (Electrolyte Capacitor).

Untuk menghasilkan Tegangan dan Arus DC (arus searah) yang
tetap dan stabil, diperlukan Voltage Regulator yang berfungsi untuk
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mengatur tegangan sehingga tegangan output tidak dipengaruhi oleh
suhu, arus beban dan juga tegangan input yang berasal output filter.
Voltage Regulator pada umumnya terdiri dari Dioda Zener, Transistor
atau IC (Integrated Circuit).

Pada DC power supply yang canggih, biasanya voltage regulator
juga dilengkapi dengan short circuit protection (perlindungan atas
hubung singkat), current limiting (Pembatas Arus) ataupun over voltage
protection (perlindungan atas kelebihan tegangan).

Trafo
Penyearah
Voltage Regulator

kapasitor

Gambar 2.10 Rangkaian Adaptor DC 12V
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BAB III
PERANCANGAN DAN PEMBUATAN ALAT

Bab ini membahas perancangan sistem yang meliputi perancangan
hardware, software dan perancangan mekanik. Detail mengenai
pembahasan perancangan akan dibahas pada beberapa subbab berikut.

3.1 Deskripsi Kerja Alat

Cara Kkerja alat ini setelah ATMegal6 akan menerima sumber
tegangan dari adaptor. Setelah itu, maka modem akan melakukan
pengiriman sms dengan format “READY” kepada nomor yang telah
disimpan pada microcontroller sebelumnya, maka alat siap digunakan
Pengguna hanya tinggal membalas pesan dengan format: “P1”, “P2”,
atau “P3”. Setelah pengiriman sms tersebut, dengan jeda 1 hingga 2
detik (saat sms berhasil masuk pada modem), pintu bagian bawah
tempat penyimpanan pakan akan terbuka sesuai dengan perintah yang
dikimkan. Perintah “P1” untuk membuka pintu selama 1 detik, “P2”
untuk 2 detik, dan perintah “P3” untuk membuka selama 3 detik.

3.2 Perancangan Perangkat Keras (Hardware)

Perancangan perangkat keras pada alat terdiri dari perancangan
rangkaian microcontroller, modem wavecom dan perancangan rangkaian
driver motor.

Blok diagram dari keseluruhan perancangan dan pembuatan alat
pemberi pakan pada kandang ini dengan menggunakan sms yang di
desain pada tugas akhir ini terlihat seperti gambar 3.1

Gambar 3.1 Diagram Alat Secara Keseluruhan
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Proses kerja rangkaian relay ini relay akan dihubungkan dengn
rangkaian microcontroller ATMegal6. Dengan kondisi ini maka relay
motor mendapatkan tegangan positif (+) dari relay lainnya dan
mendapatkan tegangan negatif (-) sehingga relay akan membentuk
induksi magnet didalam kumparan dan akan mengaktifkan motor pada
pembuka makanan.

Perancangan hardware dilakukan dengan merancang rangkaian—
rangkaian elektronika dan rancangan mekanik. Perancangan hardware
ini meliputi:

1. Rangkaian Microcontroller
2. Rangkaian driver relay

Gambaran secara keseluruhan menjelaskan tentang perancangan
sms dengan ATMegal6. Perancangan tugas akhir ini menggunakan
beberapa hardware. Dimulai dari PC yang digunakan sebagai media
perancangan sistem pada program yang akan digunakan oleh
mikrokontroller ATmegal6 . Setelah itu mikrokontroller ATmegal6
yang akan mengatur berjalannya sistem antara modem dengan relay
sebagai kontaktor yang akan mengaktifkan motor dc. Pada peralatan ini
digunakan dua buah relay yang memiliki fungsi berbeda. Relay satu
berfungsi mengaktifkan motor dc agar ketika kontak relay aktif maka
motor juga akan selalu pada keadaan standby. Ini bertujuan agar ketika
relay satu berada pada kondisi ‘1’ maka motor selalu berada pada
kondisi ‘on’ hingga tegangan yang di berikan oleh power supply di
putus. Sedangkan relay dua yang dihubungkan dengan starter digunakan
sebagai pengatur sistem motor. Pengaturannya adalah ketika sms yang
masuk sesuai dengan sms sampel yang telah disimpan sebelumnya maka
mikrokontroller ATmegal6 akan mengaktifkan relay dua pada kondisi
logika ‘1’ maka motor secara otomatis akan membuka pintu pakan dan
menutupnya kembali sesuai dengan perintah sms yang dikirimkan.

3.2.1 Perancangan Rangkaian Relay

Sesuai dengan kegunaan relay yang dapat berfungsi sebangai
driver motor maka disini relay akan menerima input dari
microcontroller ATMegal6. Dan akan diteruskan untuk mengontrol
motor dc dengan gearbox sebagai pembuka dan penutup pintu pakan.
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Gambar 3.2 Posisi Peletakan Relay di bawah Modem Wavecom

Gambar 3.3 Pemberian Input Power
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3.2.2 Modul Microcontroller ATMegal6

Perangkat utama yang digunakan oleh perancangan alat ini adalah
mikrokontroller ATMegal6 yang digunakan sebagai media komunikasi
antara modem wavecom dengan relay sehingga motor dapat membuka
dan menutup pintu pakan melalui sms. Jadi ATMegal6 inilah yang
mengatur berjalannya sistem pada perancangan alat ini.

Gambar 3.4 Modul ATmegal6

3.3 Perancangan Software

Perancangan perangkat lunak (software) pada perancangan dan
pembuatan alat ini meliputi pembuatan program pengenalan sms
pengguna dan sebuah program LCD 2x16 dengan menggunakan
ATMegal6. Perancangan ini menggunakan software “cvavr”.
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[ Notes | kuCT ¢ | KuClasm || KUCLEL |

r jg,data,zl,22;
d baca_sms ()

data=getchar(); // baca data masuk persatu karakter
while(data!="+")// mencari +
{data=getchari);}

if {(data=="+"])
{
data=getchar();
if (data=='C")
{
data=getchari);
if (data='M")
{
data=getchar();
if (data=='T")
{
data=getchari);
while (data!='/") // cari /
{
data=getchari();
}
while (datza!="+'") // cari petik "

LIS

Gambar 3.5 Perancangan Software

Gambar 3.6 Penginputan Sofiware pada Microcontroller
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3.4 Perancangan Mekanik

Mekanik pintu pembuka makanan terdiri dari sebuah motor yang di
tempatkan di bawah penyimpanan pakan. Untuk pintunya terbuat dari
bahan plastik atau akrilik atau sesuai dengan kebutuhan yang akan
disambung dengan motor dc yang sudah disambung pada relay.

Gambar 3.7 Mekanik Pintu Pakan
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Dibawah ini rancangan mekanik dibuat sebuah kotak yang
digunakan sebagai tempat penyimpanan rangkaian microcontroller
,driver motor, dan modem wavecom agar rangkaian dapat digunakan.
Berikut pada Gambar 3.9 merupakan ukuran box yang digunakan
microcontroller.
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- P o —_ =
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-* ” -
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Gambar 3.8 Rancangan Kotak Penyimpanan Microcontroller, Driver
Motor,dan Modem Wavecom
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Dibawah ini pada gambar 3.10 adalah rancangan mekanik
sebuah kotak yang terbuat dari tupperware. Fungsinya sebagai tempat
penyimpanan pakan dari peralatan tugas akhir.

11,5CM

20CM

) IR

/ 11,5 CM

Gambar 3.9 Perancangan Kotak Penyimpanan Pakan

26



BAB IV
PENGUILAN DAN ANALISA DATA



BAB IV
PENGUJIAN DAN ANALISA DATA

Untuk mengetahui apakah tujuan-tujuan dari pembuatan alat ini
telah tercapai atau belum, maka perlu dilakukannya sebuah pengujian
dan analisa terhadap alat yang telah dibuat. Dan sebagai acuan yang
tidak terpisahkan adalah adanya proses evaluasi sehingga akan dapat
dilakukan langkah-langkah positif guna membawa alat ini kearah yang
lebih baik. Hasil pengujian tersebut akan dianalisa untuk mengetahui
penyebab terjadinya kekurangan dalam sistem. Pengujian tersebut
meliputi:

1. Pengujian Perangkat Keras (Hardware)

a. Mikrokontroller ATMegal6
b. Adaptor
c. Rangkaian Relay
2. Pengujian Perangkat Lunak (Software)
a. Pengujian Program SMS
3. Pengujian Alat secara Keseluruhan

4.1 Pengujian Perangkat Keras

Perangkat keras (hardware) yang dipakai pada tugas akhir kali ini
meliputi rangkaian ATmegal6, adaptor dan rangkaian relay. Berikut
adalah pembahasan tentang pengujian mikrokontroller Atmegal6,
adaptor dan rangkaian relay yang dipakai pada perancangan dan
pembuatan alat pemberian pakan pada kandang kucing via sms

4.1.1  Pengujian Pada Mikrokontroller ATMegal6
Pada perancangan tugas akhir kali ini pengatur sistemnya
menggunakan mikrokontroler ATMegal6. Pengujiannya dilakukan
dengan mengukur keluaran dari ATMegal6 dalam keadaan pada logika
0 (low) dan pada logika 1 (high). Berikut hasil pengujian pada
mikrokontroller ATMegal®6:
- Jika ATMegal6 berada pada keadaan logika O (low) maka
keluaran menghasilkan nilai 0 Volt.
- Jika ATMegal6 berada pada keadaan logika 1 (high) maka
keluaran menghasilkan nilai 4,83 Volt.
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4.1.2  Pengujian Adaptor

Pada perancangan tugas akhir kali ini adaptor digunakan sebagai
sumber tegangan yang akan diberikan pada mikrokontroler ATMegal6.
Rangkaian adaptor berikut bertugas menurunkan tegangan AC 220V
menjadi DC 12V. Jadi, pada kesimpulannya adaptor berikut mempunyai
tegangan keluaran sebesar 12V. Yang akan diuji pada adaptor berikut
adalah besar tegangan masukan pada adaptor dan tegangan keluaran
pada adaptor.

Berikut pada tabel 4.1 adalah tabel pengujian adaptor pada
perancangan alat :

Pengukuran Tegangan Tegangan Keluaran
Ke - Masukan
Vin (Volt) Vout Tanpa Vout Dengan
Beban Beban
1 220V 11,95V 11,90V
2 220V 11,95V 11,90V
3 220V 11,95V 11,90V
4 220V 11,95V 11,90V
5 220V 11,95V 11,90V
V rata-rata 220V 11,95V 11,90V

Tabel 4.1 Pengujian Adaptor

Pengujian tanpa beban dilakukan dengan mengukur keluaran
dengan Volt meter.

Dibawah ini dilihat pada gambar 4.1 adalah bentuk fisik dari
adaptor yang digunakan pada perancangan alat pemberian pakan via
sms.
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Gambar 4.1 Bentuk Fisik Adaptor DC 12V

4.1.3 Pengujian Rangkaian Relay

Rangkaian yang dipakai pada perancangan tugas akhir ini
digunakan sebagai output yang bertugas untuk mengaktifkan motor DC.
Relay yang dipakai yaitu relay 2 channel. Pengujian pada relay
dilakukan pada waktu kerja relay setelah alat dijalankan.

Berikut pada tabel 4.2 hasil dari pengujian rangkaian relay pada
perancangan alat:

Pengujian Ke - Waktu Kerja Relay
1 1,36 detik
2 1,43 detik
3 1,53 detik
4 1,29 detik
5 1,50 detik
6 1,39 detik
7 1,29 detik
8 1,34 detik
9 1,28 detik
10 1,25 detik
Rata — Rata 1,366 detik

Tabel 4.2 Pengujian Rangkaian Relay
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Dibawah ini dapat dilihat pada gambar 4.2 adalah bentuk fisik dari
rangkaian relay yang digunakan pada perancangan dan pembuatan alat
pembarian pakan dengan menggunakan sms:

Gambar 4.2 Bentuk Fisik Rangkaian Relay

4.2 Pengujian Perangkat Lunak (Software)

Perangkat lunak (software) yang digunakan pada perancangan dan
pembuatan pemberian Pakan Kucing Via Sms adalah program CYAVR.
Program vyang dirancang meliputi program delay (lama waktu
terbukanya pintu pakan) yaitu berupa: “P1, P2, atau P3”.

4.2.1 Pengujian Program

Perancangan program berikutnya adalah sms pada alat dan. Hal ini
bertujuan agar ketika sms yang dikirim pengguna sesuai dengan sampel
sms yang telah tersimpan dalam memori, seketika motor dapat aktif
secara otomatis. Dikatakan berhasil ketika alat diberi inputan power
kemudian alat akan mengirim sms kepada nomor yang telah disimpan
dengan format “READY”. Kemudian alat akan merespon ketika
pengguna membalas dengan salah satu fotmat yaitu “P1, P2, atau P3”
dan alat merespon dengan membuak pakan maka pengujian ketepatan
sms dapat bekerja dengan baik. Artinya, ketika sms yang dikirim tidak
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sesuai dengan sampel yang disimpan maka relay tidak akan
mengaktifkan motor, namun sebaliknya ketika sms sesuai dengan
sampel yang telah disimpan sebelumnya maka motor akan segera aktif
secara otomatis. Digunakan beberapa variabel pengujian dalam
pengujian program kali ini, diantaranya keberhasilan program sampel
sms, serta waktu yang diperlukan dalam proses autentifikasi sensor.

Berikut ini pada tabel 4.3, 4.4 dan 4.5 adalah tabel hasil pengujian
dari program sms pada alat:

Pengujian Waktu Tingkat
Ke - Kerja keberhasilan
Starter
1 1,69 detik Gagal
2 1,82 detik Berhasil
3 1,31 detik Berhasil
4 1,48 detik Berhasil
5 1,48 detik Berhasil
6 1,25 detik Berhasil
7 1,67 detik Berhasil
8 1,72 detik Berhasil
9 1,58 detik Berhasil
10 1,38 detik Berhasil
Rata — 1,538 detik 10 % gagal
Rata 90% berhasil

Tabel 4.3 Pengujian dari program P1 dengan Delay 1000ms
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Pengujian Waktu Tingkat
Ke - Kerja keberhasilan
Starter
1 1,32 detik Gagal
2 1,46 detik Gagal
3 1,48 detik Gagal
4 1,57 detik Berhasil
5 1,36 detik Berhasil
6 1,52 detik Berhasil
7 1,36 detik Berhasil
8 1,42 detik Berhasil
9 1,64 detik Berhasil
10 1,53 detik Berhasil
Rata — 1,466 detik | 30 % gagal
Rata 70% berhasil

Tabel 4.4 Pengujian dari Program P2 dengan Delay 2000ms

Pengujian Waktu Tingkat
Ke - Kerja keberhasilan
Starter
1 1,34 detik Gagal
2 1,42 detik Gagal
3 1,36 detik Berhasil
4 1,54 detik Berhasil
5 1,63 detik Berhasil
6 1,36 detik Berhasil
7 1,44 detik Berhasil
8 1,32 detik Berhasil
9 1,62 detik Berhasil
10 1,54 detik Berhasil
Rata — 1,457 detik 20 % gagal
Rata 80% berhasil

Tabel 4.5 Pengujian dari Program P3 dengan Delay 3000ms
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4.3 Pengujian Alat Secara Keseluruhan
Pengujian alat secara keseluruhan dihasilkan beberapa kesimpulan

yakni:

Jika ATMegal6 pada logika 0 maka outputnya bernilai OV.
Jika ATMegal6 pada logika 1 maka outputnya bernilai 4,83V.
Tegangan keluaran rata-rata pada adaptor tanpa beban adalah
11,95V dengan persentase kesalahan pada rangkaian sebesar
0,55 %

Tegangan keluaran rata-rata pada adaptor dengan beban adalah
11,90V dengan persentase kesalahan pada rangkaian sebesar
1,11%

Rata-rata waktu kerja relay selama 1,366 second.

Pada saat delay 1000ms maka rata-rata waktu Kkerja selama
1,538 second dengan tingkat keberhasilan 10% gagal dan 90%
berhasil.

Pada saat delay 2000 ms maka rata-rata waktu kerja selama
1,466 second dengan tingkat keberhasilan 30% gagal dan 70%
berhasil.

Pada saat delay 3000ms maka rata-rata waktu kerja selama
1,457 second dengan tingkat keberhasilan 20% gagal dan 80%
berhasil.

Dibawah ini adalah gambar implementasi perancangan alat. Dapat
dilihat pada gambar 4.3 merupakan penempatan motor DC sebagai
pembuka pintu pakan. Dan pada gambar 4.4, 4.5, 4.6 dan 4.7 merupakan
alat elektronik perancangan alat serta penempatan alat pada kandang.
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Gambar 4.3 Penempatan motor DC sebagai pembuka pintu pakan

Gambar 4.4 Bentuk Perancangan Peralatan Elektronik
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Gambar 4.5 Penempatan Peralatan Elektronik pada Cover

Gambar 4.6 Relay Motor
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Gambar 4.7 Penempatan Alat pada Kandang
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BAB I
PENDAHULUAN



BAB 1
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Salah satu kebutuhan utama pada hewan adalah makanan.
Terutama pada hewan peliharaan yang tidak dapat mencari makan
secara mandiri. Seperti kucing peliharaan jenis tertentu. Maka
dibutuhkan perhatian yang secara terus menerus dari pemilik kucing
tersebut. Sehingga terkadang terasa sangat menyita waktu bagi
pemilik kucing tersebut, terutama bagi pemilik dengan jam kerja
panjang atau bagi pemilik yang akan melakukan perjalanan jauh dan
tidak dapat membawa kucing peliharaanya. Solusi selama ini adalah
dengan menitipkan kucing peliharaan tersebut kepada pet shop,
tetapi tentu saja dengan biaya yang tidak sedikit. Selain itu terdapat
pula resiko penularan penyakit dari kucing lain yang berdekatan
kandangnya, kucing pun menjadi tidak akrab lagi dengan pemilik
setelah pulang dari penitipan tersebut, sehingga bagi pemilik kucing
yang akan melakukan perjalanan jauh akan sangat kerepotan untuk
memberi pakan kucing kesayangannya tersebut. Sementara bagi
hewan seperti kucing, makanan tidak dapat diberikan secara
langsung dengan jumlah yang banyak, ini adalah yang dilakukan
banyak orang yang akan bepergian jauh dan meninggalkan kucing
peliharaan mereka sendirian, padahal makan kucing yang bersifat
kering sebaiknya disimpan ditempat yang tertutup dan tidak terkena
udara bebas dan kucing hanya diberikan makanan sesuai porsinya
untuk dihabiskan saat itu juga.

1.2 Permasalahan
Melihat latar belakang di atas maka dirumuskan permasalahan
sebagai berikut:
» Bagaimana merancang sebuah sistem pemberian pakan hewan
menggunakan sms?

1.3 Batasan Masalah
Agar tugas akhir tidak menyimpang dari ketentuan yang
digariskan maka diambil batasan dengan asumsi sebagai berikut:
» Tugas akhir ini hanya purwarupa karena saya hanya
merancang sistem yang dapat dikembangkan dalam skala
besar.



1.4 Tujuan

» Merancang sistem pemberian pakan pada kandang kucing
menggunakan sms.

» Merancang hardware berupa kandang kucing dan alat
pemberian pakan.

1.5 Sistematika Laporan

Dalam

penyusunan buku Tugas Akhir ini, pembahasan

mengenai sistem alat yang dibuat dibagi menjadi lima bab dengan
sistematika sebagai berikut:

BAB I

BAB 11

BAB IlI:

BAB IV:

BABYV :

: PENDAHULUAN

Dalam bab ini mendiskripsikan tentang latar belakang,
permasalahan, batasan masalah, tujuan, ruang lingkup,
sistematika laporan, serta relevansi penulisan Tugas
Akhir ini.

: TEORI PENUNJANG

Dalam bab ini berisi penjelasan dasar teori mengenai
konsep yang digunakan dalam perancangan Tugas
Akhir ini, meliputi pembahasan tentang ATMegals,
Modem Wavecom, dan Motor DC.

PERANCANGAN DAN PEMBUATAN ALAT
Dalam bab ini akan dibahas secara detail tentang
rangkaian-rangkaian yang digunakan serta perangkat
lunak berupa program yang membantu pengaktifan
alat tersebut.

PENGUJIAN DAN ANALISA DATA

Dalam bab ini berisi data-data pengukuran dan
pengujian beserta analisa terhadap prinsip kerja dari
alat yang dibuat meliputi pengujian mekanik hardware
(elektronik), software dan pengujian keseluruhan.

PENUTUP

Dalam bab ini berisi kesimpulan yang diperoleh dari
pembuatan Tugas Akhir ini dan saran-saran untuk
pengembangan lebih lanjut.



1.6 Relevansi
Manfaat untuk masyarakat (para pemilik hewan peliharaan):
Membantu menyumbangkan sebuah gagasan baru berupa sistem
pemberian pakan kucing sehingga para pemilik hewan dapat lebih
mudah dalam perawatan terutama pada pemberian pakan untuk
hewan mereka.
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BAB I1
TEORI PENUNJANG

Pada bab ini menjelaskan mengenai teori—teori pendukung yang
berkaitan dengan topik alat yang akan dibuat meliputi ATMegals,
driver motor, modem wavecom, lcd 2x16, motor dc gearbox, dan
adaptor dc 12V.

2.1 Mikrokontroler AVR ATMEGA16

Mikrokontroler ATMegal6 Mikrokontroler adalah sebuah sistem
komputer lengkap dalam satu chip. Microcontroller lebih dari sekedar
sebuah mikroprosesor karena sudah terdapat atau berisikan ROM
(Read-Only Memory), RAM (Read-Write Memory), beberapa masukan
maupun keluaran, dan beberapa peripheral seperti pencacah/pewaktu,
ADC (Analog to Digital converter), DAC (Digital to Analog converter)
dan serial komunikasi. Salah satu mikrokontroler yang banyak
digunakan saat ini yaitu mikrokontroler AVR. AVR adalah
mikrokontroler RISC (Reduce Instuction Set Computer) 8 bit
berdasarkan arsitektur Harvard. Secara umum mikrokontroler AVR
dapat dapat dikelompokkan menjadi 3 kelompok, yaitu keluarga
AT90Sxx, ATMega dan ATtiny. Pada dasarnya yang membedakan
masing-masing kelas adalah memori, peripheral, dan fiturnya. Seperti
mikroprosesor pada umumnya, secara internal mikrokontroler
ATMegal6 terdiri atas unit-unit fungsionalnya Arithmetic and Logical
Unit (ALU), himpunan register kerja, register dan decoder instruksi, dan
pewaktu beserta komponen kendali lainnya. Berbeda dengan
mikroprosesor, mikrokontroler menyediakan memori  dalam
prosesornya (in chip).

Gambar 2.1 ATmegal6



AVR merupakan seri mikrokontroler Complementary Metal Oxide
Semiconductor (CMOS) 8-bit buatan Atmel berbasis arsitektur RISC
(Reduced Instruction Set Computer). Hampir semua instruksi pada
program dieksekusi dalam satu siklus clock. AVR mempunyai 32
register general-purpose, timer/counter fleksibel dengan mode compare,
interupsi internal dan eksternal, serial UART, programmable Watchdog
Timer, power saving mode, ADC dan PWM. AVR pun mempunyai In-
System Programmable (ISP) Flash on-chip yang mengijinkan memori
program untuk diprogram ulang (read/write) dengan koneksi secara
serial yang disebut Serial Peripheral Inteface (SPI).
AVR memilki keunggulan dibandingkan dengan mikrokontroler
lain, keunggulan mikrokontroler AVR yaitu memiliki kecepatan dalam
mengeksekusi program yang lebih cepat, karena sebagian besar instruksi
dieksekusi dalam 1 siklus clock (lebih cepat dibandingkan
mikrokontroler keluarga MCS 51 yang memiliki arsitektur Complex
Intrukstion Set Compute). ATMEGA16 mempunyai throughput
mendekati 1 Millions Instruction Per Second (MIPS) per MHz, sehingga
membuat konsumsi daya menjadi rendah terhadap kecepatan proses
eksekusi perintah. Beberapa keistimewaan dari AVR ATMEGAL6
antara lain:
1.Mikrokontroler AVR 8 bit yang memilliki kemampuan tinggi dengan
konsumsi daya rendah.

2.Arsitektur RISC dengan throughput mencapai 16 MIPS pada frekuensi
16MHz.

3. Memiliki kapasitas Flash memori 16 Kbyte, EEPROM 512 Byte dan
SRAM 1 Kbyte.

4.Saluran 1/0 sebanyak 32 buah, yaitu Port A, Port B, Port C dan Port
D.

5.CPU yang terdiri dari 32 buah register.

6.Unit interupsi dan eksternal.

7.Port USART untuk komunikasi serial.

8.Fitur peripheral

[0 Tiga buah Timer/Counter dengan kemampuan perbandingan
(compare).

[J Dua buah Timer/Counter 8 bit dengan Prescaler terpisah dan
ModeCompar.



[J Satu buah Timer/Counter 16 bit dengan Prescaler terpisah, Mode
Compare dan Mode Capture.

[0 Real Time Counter dengan Oscillator tersendiri.
U1 Empat kanal PWM.
[J 8 kanal ADC.

I 8 Single-ended Channel dengan keluaran hasil konversi 8  dan 10
resolusi (register ADCH dan ADCL).
O 7 Diferrential Channel hanya pada kemasan Thin Quad Flat Pack

(TQFP).
1 2 Differential Channel dengan Programmable Gain.
[ Antarmuka Serial Peripheral Interface (SPI) Bus.
[ Watchdog Timer dengan Oscillator Internal 9.
I On-chip Analog Comparator.

9.Non-volatile program memory.

2.1.1 Konfigurasi Pin AVR ATMEGAL6

PDIP
b
(XCK/TO) PBO [ 1 40 PAO (ADCO)
(T1) PB1 [ 2 39 [ PA1 (ADC1)
(INT2/AINO) PB2 ] 3 38 |1 PA2 (ADC2)
(OCO/AIN1) PB3 | 4 37 PA3 (ADC3)
(8S) PB4 | 5 36 PA4 (ADC4)
(MOSI) PB5 [| & 35 | PA5 (ADC5)
(MISO) PB6 | 7 34 PA6 (ADCS)
(SCK) PB7 [| 8 33 PA7 (ADC7)
RESET ] 9 32 AREF
VCC [] 10 31 GND
GND ] 11 30 AVCC
XTAL2 (] 12 29 [ PC7 (TOSC2)
XTAL1 (]| 13 28 [1 PC6 (TOSCH1)
(RXD) PDO | 14 27 PC5 (TDI)
(TXD) PD1 (| 15 26 |7 PC4 (TDO)
(INTO) PD2 ] 16 25 PC3 (TMS)
(INT1) PD3 | 17 24 PC2 (TCK)
(OC1B) PD4 | 18 23 [ PC1 (SDA)
(OC1A) PD5 ] 19 22 PCO (SCL)
(ICP1) PD6 ] 20 21 [ PD7 (OC2)

Gambar 2.2 Konfigurasi Kaki (pin) ATMEGA16
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Konfigurasi pin ATMEGAL16 dengan kemasan 40 pin Dual In-line
Package (DIP) dapat dilihat pada Gambar 2.13. dari gambar diatas dapat
dijelaskan fungsi dari masing-masing pin ATMEGAL6 sebagai berikut.
1. VCC merupakan pin yang brfungsi sebagai masukan catu daya.

2. GND merupakan pin Ground.

3. Port A (PAO — PAT7) merupakan pin input/output dua arah (full
duplex) dan selain itu merupakan pin masukan ADC 10.

4. Port B (PBO — PB7) merupakan pin input/output dua arah (full
duplex) dan selain itu merupakan pin khusus, seperti dapat dilihat
pada tabel dibawah ini.

Tabel 2.1 Fungsi Khusus Port B

Pin Pin Fungsi Khusus

PBO XCK (USART External Clock Input/Output)
TO (Timer/Counter0 External Counter Input)

PB1 T1 (Timer/Counterl External Counter Input)

PB2 INT2 (External Interupt 2 Input)
AINO (Analaog Comparator Negative Input)

PB3 OCO (Timer/Counter0 Output Compare Macth Output)
AIN1 (Analaog Comparator Negative Input)

PB4 (SPI Slave Select Input)

PB5 MOSI (SPI Bus Master Output /Slave Input)

PB6 MISO (SPI Bus Master Input/Slave Output)

PB7 SCK (SPI1 Bus Serial Clock)

5. Port A (PCO — PC7) merupakan pin input/output dua arah (full
duplex) dan selain itu merupakan pin khusus,

PCO - SCL (Two-wire Serial Bus Clock Line)

PC1 - SDA (Two-wire Serial BusData Input/Output Line)

PC2 - TCK (Joint Test Action Group Test Clock)

PC3 - TMS (JTAG Test Mode Select)

PC4 - TDO (JTAG Data Out)

PC5 - TDI (JTAG Test Data In)

PC6 - TOSC1 (Timer Oscillator pin 1)

PC7 - TOSC2 (Timer Oscillator pin 2)

6. Port D (PDO — PD7) merupakan pin input/output dua arah (full
duplex) dan selain itu merupakan pin khusus.
PDO - RXD (USART Input Pin)



PD1 - TXD (USART Output Pin)

PD2 - INTO (External Interupt O Input)

PD3 - INT1 (External Interupt 1 Input)

PD4 - OC1B (Timer/Counterl Output Compare B Macth Output)
PD5 - OC1A (Timer/Counterl Output Compare A Macth Output)
PD6 - ICP (Timer/Counterl Input Capture Pin)

PD7 - OC2 (Timer/Counter2 Output Compare Macth Output)

7. RESET merupakan pin yang digunakan untuk me-reset
mikrokontroler.

8. XTAL1 dan XTALZ2, merupakan pin masukan external clock.

9. AVCC merupakan pin masukan tegangan untuk ADC.

10. AREF merupakan pin masukan tegangan referensi untuk ADC.

2.2 Driver Motor

Pada alat ini menggunakan driver motor relay 2 channel Rangkaian
relay pada sistem perancangan alat kali ini digunakan sebagai komponen
keluaran dari sistem. Relay disini akan aktif jika sms telah sesuai dengan
fotmat yang ditentukan sesuai dengan sampel yang disimpan di memori
database. Relay ini dihubungkan dari microcontroller menuju motor.
Rangkaian ini menggunakan dua buah relay.

Gambar 2.3 Relay 2 Channel

Relay adalah rangkaian elektronika yang dapat digunakan
untuk mengendalikan sesuatu dari jarak jauh. Relay sendiri merupakan



saklar magnetis yang paling sering digunakan pada setiap rangkaian
elektronika. Dalam dunia elektronika, relay sangat berperan penting
dalam suatu rangkaian karena dapat mengontrol rangkaian beban arus
tinggi dengan arus yang rendah.

Dengan menggunakan rangkaian relay, kita juga tidak perlu
mengontrol ataupun mengoperasikan suatu perangkat karena dapat
dilakukan dari jarak jauh sehingga nantinya dapat mempermudah dan
memperlancar pekerjaan. Biasanya, rangkaian relay terdapat pada
televisi, transmitter, sound system, rangkaian bel, lampu taman otomatis,
pengendali peralatan listrik dan perangkat elektronika lainnya.

2.3 Modem Wavecom

Gambar 2.4 Modem Wavecom

Wavecom adalah pabrikan asal Perancis (bermarkas di kota Issy les
Moulineaux, Perancis) yaitu Wavecom SA yang berdiri sejak 1993
bermula sebagai biro konsultan teknologi dan sistim jaringan nirkabel
GSM, dan pada 1996 Wavecom mulai membuat desain daripada modul
wireless GSM pertamanya dan diresmikan pada 1997, bentuk modul
GSM pertama berbasis GSM dan pengkodean khusus yang disebut AT
Command. Sulit mencari referensi module tipe apa yang pertama dibuat
oleh Wavecom SA.

Beberapa kegunaan modem wavecom:
1. SMS Broadcast application
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. SMS Quiz application
. SMS Polling

. SMS auto-reply

. M2M integration

. Aplikasi Server Pulsa
. Telemetri

. Payment Point Data

. PPOB

Co~NoOUThwWN

Modem ini  menggunakan  komunikasi  serial  dalam
pengaplikasiannya. Komunikasi serial merupakan komunikasi data
dengan pengiriman data secara satu per satu pada waktu tertentu.
Sehingga komunikasi data serial hanya menggunakan dua kabel yaitu
kabel data untuk pengiriman yang disebut transmit (TX) dan kabel data
untuk penerimaan yang disebut receive (RX). Kelebihan dari
komunikasi serial adalah jarak pengiriman dan penerimaan dapat
dilakukan dalam jarak yang cukup jauh dibandingkan dengan
komunikasi paralel tetapi kekurangannya kecepatannya lebih lambat
dibandingkan komunikasi paralel. Dikenal dua cara komunikasi data
secara serial, yaitu komunikasi data secara sinkron dan komunikasi data
secara asinkron. Pada komunikasi data serial sinkron, clock dikirimkan
bersama-sama dengan data serial, sedangkan komunikasi data serial
asinkron, clock tidak dikirimkan bersama data serial, tetapi
dibangkitkan secara sendiri-sendiri baik pada sisi pengirim (transmitter)
maupun pada sisi penerima (receiver).

komunikasi antara modem wavecom dengan mikrokontroler yang
digunakan adalah komunikasi serial secara asinkron yang bersifat full-
duplex, artinya port serial bisa mengirim dan menerima pada waktu yang
bersamaan. Perangkat yang digunakan yaitu kabel komunikasi serial
RS232 yang biasa digunakan untuk menghubungkan periferal eksternal
seperti modem dengan komputer. Modem memiliki level tegangan yang
berbeda dengan level tegangan TTL ataupun RS232, tetapi untuk
kompatibilitas modem agar bisa terkoneksi dengan PC guna berbagai
keperluan maka disediakan kabel data yang compatible dengan standar
RS232 sebagai interface untuk koneksi ke PC, untuk konfigurasi port
data modem yang digunakan yaitu wavecom m1306b. Dengan alasan
inilah maka digunakan komunikasi serial standar RS232 sebagai dasar
interface antara modem dengan mikrokontroler.
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Gambar 2.5 Konfigurasi Pin Modem Wavecom

2.4 LCD 2x16

Display elektronik adalah salah satu komponen elektronika yang
berfungsi sebagai tampilan suatu data, baik karakter, huruf ataupun
grafik. LCD (Liquid Cristal Display) adalah salah satu jenis display
elektronik yang dibuat dengan teknologi CMOS logic yang bekerja
dengan tidak menghasilkan cahaya tetapi memantulkan cahaya yang ada
di sekelilingnya terhadap front-lit atau mentransmisikan cahaya dari
back-lit. LCD (Liquid Cristal Display) berfungsi sebagai penampil data
baik dalam bentuk karakter, huruf, angka ataupun grafik.

Material LCD (Liquid Cristal Display) LCD adalah lapisan dari
campuran organik antara lapisan kaca bening dengan elektroda
transparan indium oksida dalam bentuk tampilan seven-segment dan
lapisan elektroda pada kaca belakang. Ketika elektroda diaktifkan
dengan medan listrik (tegangan), molekul organik yang panjang dan
silindris menyesuaikan diri dengan elektroda dari segmen. Lapisan
sandwich memiliki polarizer cahaya vertikal depan dan polarizer cahaya
horisontal belakang yang diikuti dengan lapisan reflektor. Cahaya yang
dipantulkan tidak dapat melewati molekul-molekul yang telah
menyesuaikan diri dan segmen yang diaktifkan terlihat menjadi gelap
dan membentuk karakter data yang ingin ditampilkan.

Adapun konfigurasi LCD dengan ATMega 16 adalah sebagai
berikut:
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Gambar 2.6 Konfigurasi LCD

Rangkaian ini sesuai dengan konfigurasi LCD port di
CodeVisionAVR pada saat inisialisasi dan pengaturan di
CodeWizardAVR. Sedangkan rangkaian lainnya merupakan sistem
minimum mikrokontroler pada umumnya.
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Gambar 2.7 LCD 2x16

Pengendali / Kontroler LCD (Liquid Cristal Display) dalam modul
LCD (Liquid Cristal Display) terdapat microcontroller yang berfungsi
sebagai pengendali tampilan karakter LCD (Liquid Cristal Display).
Microntroller pada suatu LCD (Liquid Cristal Display) dilengkapi
dengan memori dan register. Memori yang digunakan microcontroler
internal LCD adalah : DDRAM (Display Data Random Access Memory)
merupakan memori tempat karakter yang akan ditampilkan berada.
CGRAM (Character Generator Random Access Memory) merupakan
memori untuk menggambarkan pola sebuah karakter dimana bentuk dari
karakter dapat diubah-ubah sesuai dengan keinginan. CGROM
(Character Generator Read Only Memory) merupakan memori untuk
menggambarkan pola sebuah karakter dimana pola tersebut merupakan
karakter dasar yang sudah ditentukan secara permanen oleh pabrikan
pembuat LCD (Liquid Cristal Display) tersebut sehingga pengguna
tinggal mengambilnya sesuai alamat memorinya dan tidak dapat
merubah karakter dasar yang ada dalam CGROM.

Register control yang terdapat dalam suatu LCD diantaranya
adalah register perintah yaitu register yang berisi perintah-perintah dari
mikrokontroler ke panel LCD (Liquid Cristal Display) pada saat proses
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penulisan data atau tempat status dari panel LCD (Liquid Cristal
Display) dapat dibaca pada saat pembacaan data. Register data yaitu
register untuk menuliskan atau membaca data dari atau ke DDRAM.
Penulisan data pada register akan menempatkan data tersebut ke
DDRAM sesuai dengan alamat yang telah diatur sebelumnya. Pin, kaki
atau jalur input dan kontrol dalam suatu LCD (Liquid Cristal Display)
diantaranya adalah: Pin data adalah jalur untuk memberikan data
karakter yang ingin ditampilkan menggunakan LCD (Liquid Cristal
Display) dapat dihubungkan dengan bus data dari rangkaian lain seperti
mikrokontroler dengan lebar data 8 bit. Pin RS (Register Select)
berfungsi sebagai indikator atau yang menentukan jenis data yang
masuk, apakah data atau perintah. Logika low menunjukan yang masuk
adalah perintah, sedangkan logika high menunjukan data. Pin R/W
(Read Write) berfungsi sebagai instruksi pada modul jika low tulis data,
sedangkan high baca data. Pin E (Enable) digunakan untuk memegang
data baik masuk atau keluar. Pin VLCD berfungsi mengatur kecerahan
tampilan (kontras) dimana pin ini dihubungkan dengan trimpot 5 Kohm,
jika tidak digunakan dihubungkan ke ground, sedangkan tegangan catu
daya ke LCD sebesar 5 Volt.

2.5 Motor DC Gearbox

Gambar 2.8 Motor DC dengan Gearbox

Konsumsi arus saat berputar tanpa beban sebesar 190 mA
(maksimum 250 mA), pada kondisi tanpa beban/hambatan kecepatan
putar sekitar 90 rpm. Torsi maksimum 800 gf.cm. Gearbox ini memiliki
dua sumbu (dual axis) dengan ujung datar (flat axle 1.9mm). Sumbu
ganda ini berguna untuk memasangkan roda pada ujung yang satu dan
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speed encoder pada sisi seberangnya dengan demikian mikrokontroler
dapat mengukur kecepatan aktual dengan menggunakan komponen opto-
interrupter semacam H2210.

2.6 Adaptor DC 12V

Gambar 2.9 Adaptor DC 12V

Adaptor adalah sebuah rangkaian elektronika yang dapat
mengubah tegangan AC menjadi DC. Rangkaian ini adalah alternatif
pengganti dari sumber tegangan DC, misalnya baterai dan accumulator.
Keuntungan dari adaptor dibanding dengan baterai atau accumulator
adalah sangat praktis berhubungan dengan ketersediaan tegangan karena
adaptor dapat di ambil dari sumber tegangan AC yang ada di rumah, di
mana pada jaman sekarang ini setiap rumah sudah menggunakan listrik.
Selain itu, adaptor mempunyai jangka waktu yang tidak terbatas asal
ada tegangan AC, tegangan AC ini sudah merupakan kebutuhan primer
dalam kehidupan manusia.

Arus listrik yang kita gunakan di rumah, kantor dan pabrik pada
umumnya adalah dibangkitkan, dikirim dan didistribusikan ke tempat
masing-masing dalam bentuk Arus Bolak-balik atau arus AC
(Alternating Current). Hal ini dikarenakan pembangkitan dan
pendistribusian arus listrik melalui bentuk arus bolak-balik (AC)
merupakan cara yang paling ekonomis dibandingkan dalam bentuk arus
searah atau arus DC (Direct Current).
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Akan tetapi, peralatan elektronika yang kita gunakan sekarang ini
sebagian besar membutuhkan arus DC dengan tegangan yang lebih
rendah untuk pengoperasiannya. Oleh Kkarena itu, hampir setiap
peralatan elektronika memiliki sebuah rangkaian yang berfungsi untuk
melakukan konversi arus listrik dari arus AC menjadi arus DC dan juga
untuk menyediakan tegangan yang sesuai dengan rangkaian Elektronika-
nya. Rangkaian yang mengubah arus listrik AC menjadi DC ini disebut
dengan DC Power Supply atau dalam bahasa Indonesia disebut dengan
Catu daya DC. DC Power Supply atau Catu Daya ini juga sering
dikenal dengan nama “Adaptor”.

Sebuah DC Power Supply atau adaptor pada dasarnya memiliki 4
bagian utama agar dapat menghasilkan arus DC yang stabil. Keempat
bagian utama tersebut diantaranya adalah Transformer, Rectifier, Filter
dan Voltage Regulator.

Prinsip Kerja DC Power Supply (Adaptor) yaitu transformator
(Transformer) atau disingkat dengan Trafo yang digunakan untuk DC
Power supply adalah Transformer jenis step-down yang berfungsi untuk
menurunkan tegangan listrik sesuai dengan kebutuhan komponen
elektronika yang terdapat pada rangkaian adaptor (DC Power Supply).
Transformator bekerja berdasarkan prinsip induksi elektromagnetik
yang terdiri dari 2 bagian utama yang berbentuk lilitan yaitu lilitan
primer dan lilitan sekunder. Lilitan primer merupakan input dari pada
Transformator sedangkan output-nya adalah pada lilitan sekunder.
Meskipun tegangan telah diturunkan, output dari Transformator masih
berbentuk arus bolak-balik (arus AC) yang harus diproses selanjutnya.

Rectifier atau penyearah gelombang adalah rangkaian Elektronika
dalam Power Supply (catu daya) yang berfungsi untuk mengubah
gelombang AC menjadi gelombang DC setelah tegangannya diturunkan
oleh transformator step down. Rangkaian rectifier biasanya terdiri dari
komponen dioda. Terdapat 2 jenis rangkaian rectifier yaitu “Half Wave
Rectifier” yang hanya terdiri dari 1 komponen dioda dan “Full Wave
Rectifier” yang terdiri dari 2 atau 4 komponen dioda.

Dalam rangkaian power supply (Adaptor), filter digunakan untuk
meratakan sinyal arus yang keluar dari rectifier. Filter ini biasanya
terdiri dari komponen kapasitor (Kondensator) yang berjenis Elektrolit
atau ELCO (Electrolyte Capacitor).

Untuk menghasilkan Tegangan dan Arus DC (arus searah) yang
tetap dan stabil, diperlukan Voltage Regulator yang berfungsi untuk
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mengatur tegangan sehingga tegangan output tidak dipengaruhi oleh
suhu, arus beban dan juga tegangan input yang berasal output filter.
Voltage Regulator pada umumnya terdiri dari Dioda Zener, Transistor
atau IC (Integrated Circuit).

Pada DC power supply yang canggih, biasanya voltage regulator
juga dilengkapi dengan short circuit protection (perlindungan atas
hubung singkat), current limiting (Pembatas Arus) ataupun over voltage
protection (perlindungan atas kelebihan tegangan).

Trafo
Penyearah
Voltage Regulator

kapasitor

Gambar 2.10 Rangkaian Adaptor DC 12V

18



BAB 111
PERANCANGAN DAN PEMBUATAN
ALAT



BAB Il
PERANCANGAN DAN PEMBUATAN ALAT

Bab ini membahas perancangan sistem yang meliputi perancangan
hardware, software dan perancangan mekanik. Detail mengenai
pembahasan perancangan akan dibahas pada beberapa subbab berikut.

3.1 Deskripsi Kerja Alat

Cara Kkerja alat ini setelah ATMegal6 akan menerima sumber
tegangan dari adaptor. Setelah itu, maka modem akan melakukan
pengiriman sms dengan format “READY” kepada nomor yang telah
disimpan pada microcontroller sebelumnya, maka alat siap digunakan
Pengguna hanya tinggal membalas pesan dengan format: “P1”, “P2”,
atau “P3”. Setelah pengiriman sms tersebut, dengan jeda 1 hingga 2
detik (saat sms berhasil masuk pada modem), pintu bagian bawah
tempat penyimpanan pakan akan terbuka sesuai dengan perintah yang
dikimkan. Perintah “P1” untuk membuka pintu selama 1 detik, “P2”
untuk 2 detik, dan perintah “P3” untuk membuka selama 3 detik.

3.2 Perancangan Perangkat Keras (Hardware)

Perancangan perangkat keras pada alat terdiri dari perancangan
rangkaian microcontroller, modem wavecom dan perancangan rangkaian
driver motor.

Blok diagram dari keseluruhan perancangan dan pembuatan alat
pemberi pakan pada kandang ini dengan menggunakan sms yang di
desain pada tugas akhir ini terlihat seperti gambar 3.1

Gambar 3.1 Diagram Alat Secara Keseluruhan
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Proses kerja rangkaian relay ini relay akan dihubungkan dengn
rangkaian microcontroller ATMegal6. Dengan kondisi ini maka relay
motor mendapatkan tegangan positif (+) dari relay lainnya dan
mendapatkan tegangan negatif (-) sehingga relay akan membentuk
induksi magnet didalam kumparan dan akan mengaktifkan motor pada
pembuka makanan.

Perancangan hardware dilakukan dengan merancang rangkaian—
rangkaian elektronika dan rancangan mekanik. Perancangan hardware
ini meliputi:

1. Rangkaian Microcontroller
2. Rangkaian driver relay

Gambaran secara keseluruhan menjelaskan tentang perancangan
sms dengan ATMegal6. Perancangan tugas akhir ini menggunakan
beberapa hardware. Dimulai dari PC yang digunakan sebagai media
perancangan sistem pada program yang akan digunakan oleh
mikrokontroller ATmegal6 . Setelah itu mikrokontroller ATmegal6
yang akan mengatur berjalannya sistem antara modem dengan relay
sebagai kontaktor yang akan mengaktifkan motor dc. Pada peralatan ini
digunakan dua buah relay yang memiliki fungsi berbeda. Relay satu
berfungsi mengaktifkan motor dc agar ketika kontak relay aktif maka
motor juga akan selalu pada keadaan standby. Ini bertujuan agar ketika
relay satu berada pada kondisi ‘1’ maka motor selalu berada pada
kondisi ‘on’ hingga tegangan yang di berikan oleh power supply di
putus. Sedangkan relay dua yang dihubungkan dengan starter digunakan
sebagai pengatur sistem motor. Pengaturannya adalah ketika sms yang
masuk sesuai dengan sms sampel yang telah disimpan sebelumnya maka
mikrokontroller ATmegal6 akan mengaktifkan relay dua pada kondisi
logika ‘1’ maka motor secara otomatis akan membuka pintu pakan dan
menutupnya kembali sesuai dengan perintah sms yang dikirimkan.

3.2.1 Perancangan Rangkaian Relay

Sesuai dengan kegunaan relay yang dapat berfungsi sebangai
driver motor maka disini relay akan menerima input dari
microcontroller ATMegal6. Dan akan diteruskan untuk mengontrol
motor dc dengan gearbox sebagai pembuka dan penutup pintu pakan.
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Gambar 3.2 Posisi Peletakan Relay di bawah Modem Wavecom

Gambar 3.3 Pemberian Input Power

21



3.2.2 Modul Microcontroller ATMegal6

Perangkat utama yang digunakan oleh perancangan alat ini adalah
mikrokontroller ATMegal6 yang digunakan sebagai media komunikasi
antara modem wavecom dengan relay sehingga motor dapat membuka
dan menutup pintu pakan melalui sms. Jadi ATMegal6 inilah yang
mengatur berjalannya sistem pada perancangan alat ini.

Gambar 3.4 Modul ATmegal6

3.3 Perancangan Software

Perancangan perangkat lunak (software) pada perancangan dan
pembuatan alat ini meliputi pembuatan program pengenalan sms
pengguna dan sebuah program LCD 2x16 dengan menggunakan
ATMegal6. Perancangan ini menggunakan software “cvavr”.
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[ Notes | kuCT ¢ | KuClasm || KUCLEL |
31

r jg,data,zl,22;
d baca_sms ()

data=getchar(); // baca data masuk persatu karakter
while(data!="+")// mencari +
{data=getchari);}

if {(data=="+"])
{
data=getchar();
if (data=='C")
{
data=getchari);
if (data='M")
{
data=getchar();
if (data=='T")
{
data=getchari);
while (data!='/") // cari /
{
data=getchari();
}
while (datza!="+'") // cari petik "

LIS

ad *

Gambar 3.5 Perancangan Software

Gambar 3.6 Penginputan Software pada Microcontroller

23




3.4 Perancangan Mekanik

Mekanik pintu pembuka makanan terdiri dari sebuah motor yang di
tempatkan di bawah penyimpanan pakan. Untuk pintunya terbuat dari
bahan plastik atau akrilik atau sesuai dengan kebutuhan yang akan
disambung dengan motor dc yang sudah disambung pada relay.

Gambar 3.7 Mekanik Pintu Pakan
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Dibawah ini rancangan mekanik dibuat sebuah kotak yang
digunakan sebagai tempat penyimpanan rangkaian microcontroller
,driver motor, dan modem wavecom agar rangkaian dapat digunakan.
Berikut pada Gambar 3.9 merupakan ukuran box yang digunakan
microcontroller.

20CM
[ ——
- emm-- T 10 CM
- 1 -
-‘.-' 1 ,0"’
-‘.'- 1 --°-.
- P o —_ =
- - e
- - .-
- - -
"o' / ..--
f= pran
= -
-~
-~
”~
15CM

Gambar 3.8 Rancangan Kotak Penyimpanan Microcontroller, Driver
Motor,dan Modem Wavecom
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Dibawah ini pada gambar 3.10 adalah rancangan mekanik
sebuah kotak yang terbuat dari tupperware. Fungsinya sebagai tempat
penyimpanan pakan dari peralatan tugas akhir.

115CM

20CM

) IR

/ 115CM

Gambar 3.9 Perancangan Kotak Penyimpanan Pakan
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BAB IV
PENGUJIAN DAN ANALISA DATA

Untuk mengetahui apakah tujuan-tujuan dari pembuatan alat ini
telah tercapai atau belum, maka perlu dilakukannya sebuah pengujian
dan analisa terhadap alat yang telah dibuat. Dan sebagai acuan yang
tidak terpisahkan adalah adanya proses evaluasi sehingga akan dapat
dilakukan langkah-langkah positif guna membawa alat ini kearah yang
lebih baik. Hasil pengujian tersebut akan dianalisa untuk mengetahui
penyebab terjadinya kekurangan dalam sistem. Pengujian tersebut
meliputi:

1. Pengujian Perangkat Keras (Hardware)

a. Mikrokontroller ATMegal6
b. Adaptor
c. Rangkaian Relay
2. Pengujian Perangkat Lunak (Software)
a. Pengujian Program SMS
3. Pengujian Alat secara Keseluruhan

4.1 Pengujian Perangkat Keras

Perangkat keras (hardware) yang dipakai pada tugas akhir kali ini
meliputi rangkaian ATmegal6, adaptor dan rangkaian relay. Berikut
adalah pembahasan tentang pengujian mikrokontroller Atmegals6,
adaptor dan rangkaian relay yang dipakai pada perancangan dan
pembuatan alat pemberian pakan pada kandang kucing via sms

411 Pengujian Pada Mikrokontroller ATMegal6
Pada perancangan tugas akhir kali ini pengatur sistemnya
menggunakan mikrokontroler ATMegal6. Pengujiannya dilakukan
dengan mengukur keluaran dari ATMegal6 dalam keadaan pada logika
0 (low) dan pada logika 1 (high). Berikut hasil pengujian pada
mikrokontroller ATMegal®6:
- Jika ATMegal6 berada pada keadaan logika O (low) maka
keluaran menghasilkan nilai 0 Volt.
- Jika ATMegal6 berada pada keadaan logika 1 (high) maka
keluaran menghasilkan nilai 4,83 Volt.
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4.1.2  Pengujian Adaptor

Pada perancangan tugas akhir kali ini adaptor digunakan sebagai
sumber tegangan yang akan diberikan pada mikrokontroler ATMegal6.
Rangkaian adaptor berikut bertugas menurunkan tegangan AC 220V
menjadi DC 12V. Jadi, pada kesimpulannya adaptor berikut mempunyai
tegangan keluaran sebesar 12V. Yang akan diuji pada adaptor berikut
adalah besar tegangan masukan pada adaptor dan tegangan keluaran
pada adaptor.

Berikut pada tabel 4.1 adalah tabel pengujian adaptor pada
perancangan alat :

Pengukuran Tegangan Tegangan Keluaran
Ke - Masukan
Vin (Volt) Vout Tanpa Vout Dengan
Beban Beban
1 220V 11,95V 11,90V
2 220V 11,95V 11,90V
3 220V 11,95V 11,90V
4 220V 11,95V 11,90V
5 220V 11,95V 11,90V
V rata-rata 220V 11,95V 11,90V

Tabel 4.1 Pengujian Adaptor

Pengujian tanpa beban dilakukan dengan mengukur keluaran
dengan Volt meter.

Dibawah ini dilihat pada gambar 4.1 adalah bentuk fisik dari
adaptor yang digunakan pada perancangan alat pemberian pakan via
sms.
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Gambar 4.1 Bentuk Fisik Adaptor DC 12V

4.1.3 Pengujian Rangkaian Relay

Rangkaian yang dipakai pada perancangan tugas akhir ini
digunakan sebagai output yang bertugas untuk mengaktifkan motor DC.
Relay yang dipakai yaitu relay 2 channel. Pengujian pada relay
dilakukan pada waktu kerja relay setelah alat dijalankan.

Berikut pada tabel 4.2 hasil dari pengujian rangkaian relay pada
perancangan alat:

Pengujian Ke - Waktu Kerja Relay
1 1,36 detik
1,43 detik
1,53 detik
1,29 detik
1,50 detik
1,39 detik
1,29 detik
1,34 detik
1,28 detik
10 1,25 detik
Rata — Rata 1,366 detik
Tabel 4.2 Pengujian Rangkaian Relay

OO |NO|(O|A~WN
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Dibawah ini dapat dilihat pada gambar 4.2 adalah bentuk fisik dari
rangkaian relay yang digunakan pada perancangan dan pembuatan alat
pembarian pakan dengan menggunakan sms:

Gambar 4.2 Bentuk Fisik Rangkaian Relay

4.2 Pengujian Perangkat Lunak (Software)

Perangkat lunak (software) yang digunakan pada perancangan dan
pembuatan pemberian Pakan Kucing Via Sms adalah program CYAVR.
Program vyang dirancang meliputi program delay (lama waktu
terbukanya pintu pakan) yaitu berupa: “P1, P2, atau P3”.

4.2.1 Pengujian Program

Perancangan program berikutnya adalah sms pada alat dan. Hal ini
bertujuan agar ketika sms yang dikirim pengguna sesuai dengan sampel
sms yang telah tersimpan dalam memori, seketika motor dapat aktif
secara otomatis. Dikatakan berhasil ketika alat diberi inputan power
kemudian alat akan mengirim sms kepada nomor yang telah disimpan
dengan format “READY”. Kemudian alat akan merespon ketika
pengguna membalas dengan salah satu fotmat yaitu “P1, P2, atau P3”
dan alat merespon dengan membuak pakan maka pengujian ketepatan
sms dapat bekerja dengan baik. Artinya, ketika sms yang dikirim tidak
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sesuai dengan sampel yang disimpan maka relay tidak akan
mengaktifkan motor, namun sebaliknya ketika sms sesuai dengan
sampel yang telah disimpan sebelumnya maka motor akan segera aktif
secara otomatis. Digunakan beberapa variabel pengujian dalam
pengujian program kali ini, diantaranya keberhasilan program sampel
sms, serta waktu yang diperlukan dalam proses autentifikasi sensor.

Berikut ini pada tabel 4.3, 4.4 dan 4.5 adalah tabel hasil pengujian
dari program sms pada alat:

Pengujian Waktu Tingkat
Ke - Kerja keberhasilan
Starter
1 1,69 detik Gagal
2 1,82 detik Berhasil
3 1,31 detik Berhasil
4 1,48 detik Berhasil
5 1,48 detik Berhasil
6 1,25 detik Berhasil
7 1,67 detik Berhasil
8 1,72 detik Berhasil
9 1,58 detik Berhasil
10 1,38 detik Berhasil
Rata — 1,538 detik 10 % gagal
Rata 90% berhasil

Tabel 4.3 Pengujian dari program P1 dengan Delay 1000ms
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Pengujian Waktu Tingkat
Ke - Kerja keberhasilan
Starter
1 1,32 detik Gagal
2 1,46 detik Gagal
3 1,48 detik Gagal
4 1,57 detik Berhasil
5 1,36 detik Berhasil
6 1,52 detik Berhasil
7 1,36 detik Berhasil
8 1,42 detik Berhasil
9 1,64 detik Berhasil
10 1,53 detik Berhasil
Rata — 1,466 detik | 30 % gagal
Rata 70% berhasil

Tabel 4.4 Pengujian dari Program P2 dengan Delay 2000ms

Pengujian Waktu Tingkat
Ke - Kerja keberhasilan
Starter
1 1,34 detik Gagal
2 1,42 detik Gagal
3 1,36 detik Berhasil
4 1,54 detik Berhasil
5 1,63 detik Berhasil
6 1,36 detik Berhasil
7 1,44 detik Berhasil
8 1,32 detik Berhasil
9 1,62 detik Berhasil
10 1,54 detik Berhasil
Rata — 1,457 detik 20 % gagal
Rata 80% berhasil

Tabel 4.5 Pengujian dari Program P3 dengan Delay 3000ms
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4.3 Pengujian Alat Secara Keseluruhan
Pengujian alat secara keseluruhan dihasilkan beberapa kesimpulan

yakni:

Jika ATMegal6 pada logika 0 maka outputnya bernilai OV.
Jika ATMegal6 pada logika 1 maka outputnya bernilai 4,83V.
Tegangan keluaran rata-rata pada adaptor tanpa beban adalah
11,95V dengan persentase kesalahan pada rangkaian sebesar
0,55 %

Tegangan keluaran rata-rata pada adaptor dengan beban adalah
11,90V dengan persentase kesalahan pada rangkaian sebesar
1,11%

Rata-rata waktu kerja relay selama 1,366 second.

Pada saat delay 1000ms maka rata-rata waktu Kkerja selama
1,538 second dengan tingkat keberhasilan 10% gagal dan 90%
berhasil.

Pada saat delay 2000 ms maka rata-rata waktu kerja selama
1,466 second dengan tingkat keberhasilan 30% gagal dan 70%
berhasil.

Pada saat delay 3000ms maka rata-rata waktu kerja selama
1,457 second dengan tingkat keberhasilan 20% gagal dan 80%
berhasil.

Dibawah ini adalah gambar implementasi perancangan alat. Dapat
dilihat pada gambar 4.3 merupakan penempatan motor DC sebagai
pembuka pintu pakan. Dan pada gambar 4.4, 4.5, 4.6 dan 4.7 merupakan
alat elektronik perancangan alat serta penempatan alat pada kandang.
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Gambar 4.3 Penempatan motor DC sebagai pembuka pintu pakan

Gambar 4.4 Bentuk Perancangan Peralatan Elektronik
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Gambar 4.5 Penempatan Peralatan Elektronik pada Cover

Gambar 4.6 Relay Motor
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Gambar 4.7 Penempatan Alat pada Kandang
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LAMPIRAN A
LISTING PROGRAM

Program SMS Microcontroller ATmegal6

This program was produced by the

CodeWizardAVR V2.04.4a Advanced

Automatic Program Generator

© Copyright 1998-2009 Pavel Haiduc, HP InfoTech s.r.1.
http://www.hpinfotech.com

Project :

Version :

Date :4/30/2015
Author : NeVaDa
Company : metrocom

Comments:

Chip type : ATmegal6

Program type : Application

AVR Core Clock frequency: 11.059200 MHz
Memory model - Small

External RAM size 0

Data Stack size 1 256

*****************************************************/

#include <megal6.h>
#include <stdlib.h>
#include <delay.h>
#include <stdio.h>

/I Declare your global variables here
char jg,data,al,a2;
void baca_sms()

data=getchar(); // baca data masuk persatu karakter
while(data!="+")// mencari +
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{data=getchar();}

if (data=="+")
{
data=getchar();
if (data=='C")
{
data=getchar();
if (data=="M")
{
data=getchar();
if (data=="T")

data=getchar();
while (data!="/") // cari /

{
data=getchar();

while (data!="+") // cari petik "

{
data=getchar();

{
data=getchar();

}
jg=getchar(); // baca Spasi
jg=getchar(); // baca enter
al=getchar(); // baca data SMS
a2=getchar();

1 >>>
if (al=='P' && a2=="1")
{
PORTB.2=1,;
delay_ms(25);
PORTB.2=0;

A-2



I

1

delay_ms(1000); //setting waktu buka pakan

PORTB.3=1;
delay_ms(20);
PORTB.3=0;
}

>>>

if (al=="P' && a2=="2")

PORTB.2=1;

delay_ms(25);

PORTB.2=0;

delay_ms(2000); //setting waktu buka pakan

PORTB.3=1;
delay_ms(20);
PORTB.3=0;

>>>
if (al=="P' && a2=="3")
{
PORTB.2=1;
delay_ms(25);
PORTB.2=0;
delay _ms(3000); //setting waktu buka pakan

PORTB.3=1;

delay_ms(20);

PORTB.3=0;
}

printf("AT+CMGD=1"); // hapus SMS
putchar(13);

delay_ms(300);
printf("AT+CMGD=2"); // hapus SMS
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putchar(13);
delay_ms(300);

}
¥
}

}
JIAT+CMT

void main(void)

{

/I Declare your local variables here

/I Input/Output Ports initialization

/I Port A initialization

/I Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=In Func2=In
Funcl=In FuncO=In

/l State7=T State6=T State5=T State4=T State3=T State2=T Statel=T
State0=T

PORTA=0x00;

DDRA=0x00;

/I Port B initialization

/I Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=0ut Func2=0ut
Funcl=In FuncO=In

/I State7=T State6=T State5=T State4=T State3=0 State2=0 State1=T
State0=T

PORTB=0x00;

DDRB=0x0C;

/I Port C initialization

/I Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=In Func2=In
Funcl=In FuncO=In

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

PORTC=0x00;

DDRC=0x00;



/I Port D initialization

/I Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=In Func2=In
Funcl=In Func0O=In

/I State7=T State6=T State5=T State4=T State3=T State2=T Statel=T
State0=T

PORTD=0x00;

DDRD=0x00;

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

/I OCO output: Disconnected
TCCR0=0x00;

TCNTO0=0x00;

OCR0=0x00;

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

/I Clock value: Timerl Stopped

/ Mode: Normal top=FFFFh

/I OC1A output: Discon.

/I OC1B output: Discon.

/I Noise Canceler: Off

/I Input Capture on Falling Edge
/I Timerl Overflow Interrupt: Off
/I Input Capture Interrupt: Off

/I Compare A Match Interrupt: Off
/I Compare B Match Interrupt: Off
TCCR1A=0x00;

TCCR1B=0x00;
TCNT1H=0x00;

TCNT1L=0x00;

ICR1H=0x00;

ICR1L=0x00;

OCR1AH=0x00;
OCR1AL=0x00;
OCR1BH=0x00;



OCR1BL=0x00;

I/ Timer/Counter 2 initialization
Il Clock source: System Clock
Il Clock value: Timer2 Stopped
// Mode: Normal top=FFh

// OC2 output: Disconnected
ASSR=0x00;

TCCR2=0x00;

TCNT2=0x00;

OCR2=0x00;

/I External Interrupt(s) initialization
/I INTO: Off

/I INT1: Off

/I INT2: Off

MCUCR=0x00;

MCUCSR=0x00;

I/l Timer(s)/Counter(s) Interrupt(s) initialization
TIMSK=0x00;

/I USART initialization

/I Communication Parameters: 8 Data, 1 Stop, No Parity
/I USART Receiver: On

/I USART Transmitter: On

/I USART Mode: Asynchronous
/I USART Baud Rate: 9600
UCSRA=0x00;

UCSRB=0x18;

UCSRC=0x86;

UBRRH=0x00;

UBRRL=0x47;

I/l Analog Comparator initialization

I/l Analog Comparator: Off

/I Analog Comparator Input Capture by Timer/Counter 1: Off
ACSR=0x80;

SFIOR=0x00;



1 > |et's start
delay_ms(10000);
printf("AT+CMGF=1");
putchar(13);
printf("AT+CNMI=1,2,0,0,0");
putchar(13);

putchar(10);

delay_ms(10);

printf ("AT+CMGS=");
putchar(34);
printf("085706670178");
putchar(34);

putchar(13);

delay_ms(10);
printf("READY™");

putchar(13);

putchar(26);

putchar(13);

putchar(10);

delay_ms(1000);

while (1)
{

baca_sms();
3
}
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BABV
PENUTUP

Bab penutup berisi tentang kesimpulan-kesimpulan yang
didapatkan selama proses pembuatan Tugas Akhir ini beserta saran-
saran untuk perbaikan dan pengembangannya.

5.1 Kesimpulan

Berdasarkan ~ rumusan masalah, cara untuk membuat sistem
pemberian pakan pada kandang kucing adalah dengan berbagai
peralatan seperti ATMegal6, relay, motor dc, modem wavecom yang
dirangkai sedemikian rupa sehingga ATMegal6 dapat mengontrol motor
dc sebagai pembuka pintu pakan agar makanan dapat diberikan pada
hewan peliharaan.

Berdasarkan proses simulasi, implementasi, pengujian dan analisis

sistem dapat ditarik kesimpulan sebagai berikut:

- Dengan 10 kali pengujian rata — rata waktu respon motor
selama 1,2 detik setelah sms dikirimkan dari handphone
pemilik.

- Dalam 10 kali pengujian dengan menggunakan perintah baik
P1, P2, P3 diperoleh keberhasilan hampir 90%. Dengan delay
antara 1 sampai 3 detik dari mulai sms dikirim hingga motor
membuka pintu tempat penyimpanan pakan .

- Dengan menggunakan “P3” lebih efektif karena makanan yang
keluar paling banyak.

5.2 Saran
Saran yang dapat diajukan untuk penelitian lebih lanjut mengenai
topik ini adalah:
1. Diusahakan pada pengujian selanjutnya waktu respon pada
motor dapat lebih diefektifkan lagi.
2. Diusahakan pada pengujian selanjutnya sistem penyimpanan
makanan dapat diperbesar dimensi wadahnya.
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Program SMS Microcontroller ATmegal6

This program was produced by the

CodeWizardAVR V2.04.4a Advanced

Automatic Program Generator

© Copyright 1998-2009 Pavel Haiduc, HP InfoTech s.r.1.
http://www.hpinfotech.com

Project :

Version :

Date :4/30/2015
Author : NeVaDa
Company : metrocom

Comments:

Chip type : ATmegal6

Program type : Application

AVR Core Clock frequency: 11.059200 MHz
Memory model - Small

External RAM size 0

Data Stack size 1 256

*****************************************************/

#include <megal6.h>
#include <stdlib.h>
#include <delay.h>
#include <stdio.h>

/I Declare your global variables here
char jg,data,al,a2;
void baca_sms()

data=getchar(); // baca data masuk persatu karakter
while(data!="+")// mencari +
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{data=getchar();}

if (data=="+")
{
data=getchar();
if (data=='C")
{
data=getchar();
if (data=="M")
{
data=getchar();
if (data=="T")

data=getchar();
while (data!="/") // cari /

{
data=getchar();

while (data!="+") // cari petik "

{
data=getchar();

{
data=getchar();

}
jg=getchar(); // baca Spasi
jg=getchar(); // baca enter
al=getchar(); // baca data SMS
a2=getchar();

1 >>>
if (al=='P' && a2=="1")
{
PORTB.2=1,;
delay_ms(25);
PORTB.2=0;
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delay_ms(1000); //setting waktu buka pakan

PORTB.3=1;
delay_ms(20);
PORTB.3=0;
}

>>>

if (al=="P' && a2=="2")

PORTB.2=1;

delay_ms(25);

PORTB.2=0;

delay_ms(2000); //setting waktu buka pakan

PORTB.3=1;
delay_ms(20);
PORTB.3=0;

>>>
if (al=="P' && a2=="3")
{
PORTB.2=1;
delay_ms(25);
PORTB.2=0;
delay _ms(3000); //setting waktu buka pakan

PORTB.3=1;

delay_ms(20);

PORTB.3=0;
}

printf("AT+CMGD=1"); // hapus SMS
putchar(13);

delay_ms(300);
printf("AT+CMGD=2"); // hapus SMS

A-3



putchar(13);
delay_ms(300);

}
¥
}

}
JIAT+CMT

void main(void)

{

/I Declare your local variables here

/I Input/Output Ports initialization

/I Port A initialization

/I Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=In Func2=In
Funcl=In FuncO=In

/l State7=T State6=T State5=T State4=T State3=T State2=T Statel=T
State0=T

PORTA=0x00;

DDRA=0x00;

/I Port B initialization

/I Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=0ut Func2=0ut
Funcl=In FuncO=In

/I State7=T State6=T State5=T State4=T State3=0 State2=0 State1=T
State0=T

PORTB=0x00;

DDRB=0x0C;

/I Port C initialization

/I Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=In Func2=In
Funcl=In FuncO=In

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

PORTC=0x00;

DDRC=0x00;



/I Port D initialization

/I Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=In Func2=In
Funcl=In Func0O=In

/I State7=T State6=T State5=T State4=T State3=T State2=T Statel=T
State0=T

PORTD=0x00;

DDRD=0x00;

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

/I OCO output: Disconnected
TCCR0=0x00;

TCNTO0=0x00;

OCR0=0x00;

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

/I Clock value: Timerl Stopped

/ Mode: Normal top=FFFFh

/I OC1A output: Discon.

/I OC1B output: Discon.

/I Noise Canceler: Off

/I Input Capture on Falling Edge
/I Timerl Overflow Interrupt: Off
/I Input Capture Interrupt: Off

/I Compare A Match Interrupt: Off
/I Compare B Match Interrupt: Off
TCCR1A=0x00;

TCCR1B=0x00;
TCNT1H=0x00;

TCNT1L=0x00;

ICR1H=0x00;

ICR1L=0x00;

OCR1AH=0x00;
OCR1AL=0x00;
OCR1BH=0x00;



OCR1BL=0x00;

I/ Timer/Counter 2 initialization
Il Clock source: System Clock
Il Clock value: Timer2 Stopped
// Mode: Normal top=FFh

// OC2 output: Disconnected
ASSR=0x00;

TCCR2=0x00;

TCNT2=0x00;

OCR2=0x00;

/I External Interrupt(s) initialization
/I INTO: Off

/I INT1: Off

/I INT2: Off

MCUCR=0x00;

MCUCSR=0x00;

I/l Timer(s)/Counter(s) Interrupt(s) initialization
TIMSK=0x00;

/I USART initialization

/I Communication Parameters: 8 Data, 1 Stop, No Parity
/I USART Receiver: On

/I USART Transmitter: On

/I USART Mode: Asynchronous
/I USART Baud Rate: 9600
UCSRA=0x00;

UCSRB=0x18;

UCSRC=0x86;

UBRRH=0x00;

UBRRL=0x47;

I/l Analog Comparator initialization

I/l Analog Comparator: Off

/I Analog Comparator Input Capture by Timer/Counter 1: Off
ACSR=0x80;

SFIOR=0x00;



1 > |et's start
delay_ms(10000);
printf("AT+CMGF=1");
putchar(13);
printf("AT+CNMI=1,2,0,0,0");
putchar(13);

putchar(10);

delay_ms(10);

printf ("AT+CMGS=");
putchar(34);
printf("085706670178");
putchar(34);

putchar(13);

delay_ms(10);
printf("READY™");

putchar(13);

putchar(26);

putchar(13);

putchar(10);

delay_ms(1000);

while (1)
{

baca_sms();
3
}
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