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ABSTRACT

Sonar system has been designed using the systenacamtroller and a computer
for data processing. The purpose of this studyet@idnine the depth of water-based object.

The experiment was conducted in several stagesaofifacture and application of
ultrasonic pulse generator sonar system. Microcolr is used as a trigger pulse to the IC
74HC221 the resulting pulse amplified by the angglifo that the sensor could shotting of
ultrasonic waves. Time of flight can be determimgdcalculate the time delay when pulse
emitted and then received back. Received signdl exiberience a strengthening of the
LF356 and comparated by comparator LM339 then traitted by the microcontroller to the
computer via RS-232.

This system has been realized and can show thdtsesbtained in the form of
graphs and can be stored. Results of testing eqemprand the characteristics of the sensor
with a linear correlation coefficient R= 0,999 and SD = 0,438 against the standard
instrument.

Keyword : ultrasonic, sonar, microcontroller

INTISARI

Telah dibuat sistem sistem sonar berbasis mikroktert dan komputer sebagai
pengolah data. Tujuan dari penelitian ini menentuk@dalaman obyek dasar air.

Penelitian dilaksanakan dalam beberapa tahapan p&inbuatan generator pulsa
ultrasonik dan aplikasi sistem sonar. Mikrokontrotikigunakan sebagai pemicu pulsa pada
IC 74HC221, kemudian pulsa yang dihasilkan dikuatkbeh penguat pulsa sehingga sensor
dapat menembakkan gelombang ultrasonikme of flight dapat ditentukan dengan
menghitung tundaan waktu saat pulsa dipancarkan dissrima kembali. Sinyal yang
diterima akan mengalami penguatan oleh LF356 d&wondparasikan oleh komparator
LM339 kemudian dikirimkan oleh mikrokontroler kerkputer melalui RS-232.

Sistem ini telah terealisasi dan dapat menampilkagil yang diperoleh dalam
bentuk grafik serta dapat disimpan. Hasil pengu@ibat dan karakteristik sensor dengan nilai
koefisien korelasi linear 0,999 dan SD= 0,438 terhadap alat standar.

Kata kunci : ultrasonik, sonar, mikrokontroler
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang dan Permasalahan

Gelombang ultrasonik merupakan gelombang mekanikgitadinal dengan
frekuensi diatas 20 kHz. Pada masa sekarang basg#&kli penerapan aplikasi dari
gelombang ultrasonik, diantaranya dalam bidang Wktala (Sonar), kedokteran (USG),
bidang industri dan bidang keteknikan (NDT).

Karena sifat gelombang ultrasonik yang dapat diyg&ah jika mengenai suatu
obyek, maka banyak aplikasi gelombang ultrasonigudakan dalam pengukuran jarak.
Gelombang ultrasonik mampu menentukan lokasi bdreseta kecil atau mengidentifikasi
secara detail suatu benda berdasarkan pantulammbatgnya (Tipler, 1991). Prinsip
tersebut juga dapat digunakan untuk menentukarkainkekasaran suatu benda di dalam air
(Suryono dkk, 2010).

Penelitian sebelumnya dilakukan oleh Hidayatull®2008) tentang instrumen
pengukur jarak ultrasonikultrasonic ranging)berbasis mikrokontroler untuk menentukan
kontur benda. Penelitian tersebut masih terbatasiaia.

Sonar merupakan salah satu pemanfaatan dari prudsigsonic rangingyang
memanfaatkan perambatan suara di dalam air. Kedalatan kontur dasar air bisa diketahui
dari selang waktu antara pengiriman dan peneringggombang ultrasonik oleh transduser.
Kemudian data kedalaman dan profil permukaan dasadapat digunakan dalam proses
eksplorasi. Agar dapat ditampilkan secara grafshdkomputer, data—data tersebut harus
disediakan dalam bentuk digital.

Berdasarkan pada permasalahan tersebut, maka tpEmeini akan dirancang
instrumen yang dapat menentukan kedalaman dan kodasar air. Mikrokontroler
digunakan untuk mengolah data waktu tempuh, kenmud&a tersebut dikirimkan langsung
ke komputer untuk ditampilkan.

Pada penelitian ini, terdapat beberapa pembatasasalah. Pembatasan ini
dimaksudkan agar dapat mempermudah pembahasan pekwolasalahan menjadi lebih jelas

dan sistematis. Pembatasan penelitian pada :
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. Hanya dilakukan pengukuran kedalaman dasar air.

. Hanya dilakukan pada medium air

. Transduser yang digunakan memiliki frekuensi 1 MHz
. Suhu pada air diabaikan

. Kedalaman yang terukur terbatas pada akuarium

o O b~ W N B

. Obyek yang dilakukan pengamatan terbatas pada dpidaiar

1.3 Tujuan Penelitian

Tujuan dari penelitian ini adalah :
1. Membuat pembangkit pulsa ultrasonik, penguat pemarya, pengukuratime of flight
dan antarmukanya untuk pengukuran kedalaman dasar a
2. Membuat perangkat lunak untuk menampilkan kedalaaiamlengan prograrBorland
Delphi 7.0.

1.4 Manfaat Pendlitian

Manfaat dari penelitian ini antara lain :
1. Data kedalaman bisa digunakan untuk pemetaan dasdfGeographical Information
System)
2. Pengukuran kedalaman obyek dan menampilkannyaasegcaiik

3. Menampilkan kekasaran permukaan suatu obyek
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