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ABSTRAK

Bintoro Wahyu Utomo. 2010. PINTU OTOMATIS MENGGUNAKAN
REMOTE CONTROL. Program Diploma Il llmu Komputer, Fakultas
Matematika dan IImu Pengetahuan Alam, Universitas Sebelas Maret

Surakarta.

Berkembangnya ilmu pengetahuan dan teknologi saat ini semakin banyak
memberikan kemudahan dalam kehidupan manusia. Dimana banyak diterapkan
ilmu pengetahuan dan teknologi baik mesin ataupun elektronika, sehingga
pekerjaan manusia dapat dikerjakan dengan mudah tanpa harus membuang tenaga
dan mempersingkat waktu. Melihat kemungkinan dan kenyataan yang ada maka
diciptakanlah suatu alat yang dapat digunakan untuk menggantikan kegiatan
manusia untuk membuka dan menutup pintu dari jarak jauh. Tugas akhir ini
menjabarkan tentang pembuatan pintu otomatis dengan menggunakan remote
control sebagai pengendalinya. Tujuan utama dari penciptaan pintu otomatis ini
adalah untuk menciptakan suatu perangkat yang dapat berfungsi untuk
mempermudah aktifitas manusia dalam membuka dan menutup pintu gerbang dari
jarak jauh.

Seluruh gerakan dari perangkat ini dapat dikendalikan oleh sebuah
pengendali jarak jauh yang mengunakan gelombang radio dengan frekuensi
sebesar 27 MHz sebagai frekuensi pembawa data yang akan diterima oleh
receiver dibagian pintu. Sebagai perangkat pengendali pintu, digunakan
transmitter untuk mengirimkan data ke receiver yang telah terhubung dengan
mikrokontroler dan motor DC sebagai pengatur gerakan dari pintu.

Dapat disimpulkan bahwa pembuatan pintu otomatis menggunakan remote

control telah berhasil dikembangkan.

Kata Kunci : remote control, pintu otomatis



1.1.

1.2.

BAB I
PENDAHULUAN

Latar Belakang Masalah

Perkembangan ilmu pengetahuan dan teknologi yang semakin maju
banyak dimanfaatkan manusia untuk memenuhi kebutuhan manusia.
Perkembangan teknologi yang pesat ini ditandai dengan banyaknya
peralatan yang telah diciptakan dan dioperasikan baik secara manual
maupun otomatis. Dimana dalam kehidupan sehari-hari manusia
menginginkan suatu alat yang praktis dan mudah khususnya untuk
memenuhi kebutuhan kecil.

Penulis akan mencoba membuat alat yang penggunaanya sangat
sederhana tetapi dapat bermanfaat untuk membantu mempermudah kegiatan
sehari-hari yaitu pintu gerbang yang bisa dikendalikan dengan remote
control. Alat ini dapat membantu seseorang dalam melakukan aktivitas
sehari-hari karena alat ini akan bekerja secara otomatis dan sederhana yaitu
hanya dengan menekan tombol yang ada pada remote control, maka alat ini
dapat bekerja dengan otomatis yaitu pintu bergeser.

Berdasarkan latar belakang diatas maka penulis mengambil judul
“Pintu Otomatis Menggunakan Remote Control” sebagai judul laporan
akhir. Adapun alat ini merupakan serangkaian komponen berbentuk
prototype sebuah pintu yang dapat bergeser secara otomatis yang dikontrol

menggunakan program mikrokontroler.

Rumusan dan Batasan Masalah
1.2.1 Rumusan Masalah
Bagaimana mengaplikasikan mikrokontroler ATMEGA 8535 untuk

pintu otomatis menggunakan remote control.



1.3.

14.

1.2.2 Batasan Masalah
Masalah yang dibahas pada tugas akhir ini dibatasi pada simulasi

pengendali pintu gerbang dan penggeraknya.

Tujuan dan Manfaat Penelitian
1.3.1 Tujuan Penelitian
Tujuan dari penelitian ini adalah :
1. Memahami prinsip kerja dari remote control sebagai input agar
bisa menggerakan pintu.
2. Mempelajari dan mengaplikasikan mikrokontroller AT MEGA
8535 dalam mengendalikan pintu
1.3.2 Manfaat Penelitian
Mengaplikasikan remote control pada rangkaian sehingga rangkaian

dapat mengendalikan output berupa pintu yang bergeser otomatis

Metode Penelitian

Dalam pembuatan dan peyusunan tugas akhir ini, penulis menggunakan
Metode Literatur. Metode ini merupakan metode pengumpulan data dan
referensi baik dari media cetak maupun media elektronik yang menunjang

dalam penyusunan dan pembuatan tugas akhir ini.

XX



1.5. Sistem Laporan
Sistematika penulisan laporan tugas akhir sebagai berikut:

1. BABI PENDAHULUAN
Bab ini memuat tentang latar belakang, rumusan masalah, batasan
masalah, tujuan dan manfaat penelitian, metode penelitian dan
sistematika laporan.

2. BABII LANDASAN TEORI
Bab ini memuat tentang referensi penunjang yang menjelaskan
tentang fungsi dari perangkat-perangkat yang digunakan dalam
pembuatan tugas akhir ini.

3. BAB Il ANALISA DAN PERANCANGAN
Bab ini memuat tentang penjelasan mengenai perancangan dari
perangkat yang akan dibuat.

4. BAB IV HASIL DAN PEMBAHASAN
Bab ini memuat tentang hasil pengujian dari perangkat yang dibuat
beserta pembahasannya.

5. BABV PENUTUP
Bab ini memuat tentang kesimpulan dan saran dari pembuatan tugas

akhir ini.

BAB |1
LANDASAN TEORI

2.1. Motor DC (Arus Searah)

XXI



Gambar 2.1 Konstruksi Motor DC (Arus Searah)

Keterangan Gambar diatas :

1.

Badan Mesin (Body)

Body berfungsi untuk melindungi bagian yang bergerak dan untuk
meletakkan bantalan.

Inti kutub magnet dan belitan penguat magnet

Inti jangkar berfungsi untuk melakukan fluksi medan. Belitan jangkar
berfungsi untuk membangkitkan fluksi jangkar yang bersama — sama
dengan fluksi utama akan menimbulkan kopel.

Sikat Arang

Berfungsi menghubungkan belitan medan dan belitan jangkar.
Komutator

Komutator berfungsi untuk merubah polaritas arus belitan jangkar.
Jangkar

Berfungsi agar kumparan jangkar terletak dalam daerah yang induksi
magnetiknya besar, agar GGL induksi yang dihasilkan dapat bertambah

besar.

Belitan jangkar
Belitan jangkar merupakan 4 n yang terpenting pada mesin arus
searah. Pada generator arus searah belitan jangkar merupakan tempat

terjadinya GGL, sedangkan pada motor arus searah berfungsi untuk

xXii



tempat timbulnya torque.
2.1.1 Bagian Stator
Pada Motor DC, Kumparan medan yang berbentuk kutub
sepatu merupakan stator (bagian yang tidak berputar), dan
kumparan jangkar merupakan rotor (bagian yang berputar). Pada
gambar 2.2 stator merupakan bagian yang tinggal tetap (tidak

bergerak) yang terdiri dari rumah dengan kutub magnet.

Gambar 2.2 Stator

2.1.1 Bagian Rotor
Rotor adalah

bagian penggerak yang terdiri
dari silinder dibuat dari plat - plat yang dipejalkan yang diberi
saluran sebagai tempat kumparan yang biasa disebut
angker/jangkat. Pada angker terpasang kolektor/komutator yang
terdiri dari sigmen-sigmen yang berhubungan dengan gulungan

angker.

Gambar 2.3 Rotor

2.1.2 Cara kerja Motor DC (Arus Searah)
Pada motor DC, kumparan medan yang dialiri arus listrik
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akan menghasilkan medan magnet yang melingkupi kumparan
jangkar dengan arah tertentu. Konverter energi baik energi listrik
menjadi energi mekanik (motor) maupun sebaliknya dari energi
mekanik menjadi energi listrik (generator) berlangsung melalui
medium medan magnet.

Energi yang akan diubah dari suatu sistem ke sistem yang
lain, sementara akan tersimpan pada medium medan magnet untuk
kemudian dilepaskan menjadi energi lain. Dengan demikian,
medan magnet disini selain berfungsi sebagi tempat penyimpanan
energi juga sekaligus proses perubahan energi, dimana proses
perubahan energi pada motor arus searah. (Zuhal, 1991).

Motor DC mempunyai rotor (bagian yang bergerak)
magnet permanen,dan stator (bagian mantap) yang berupa koil
atau gulungan kawat tembaga, dimana setiap ujungnya tersambung
dengan komutator. Komutator ini dihubungkan dengan kutub
positif (+) dan kutup negatif (-) dari catu daya melalui sikat-sikat.
Apabila komutator ini dihubungkan dengan suatu sumber tegangan
contohnya baterai maka arus listrik dari kutub positif akan masuk
melalui komutator, kemudian berjalan mengikuti gulungan kawat
sebelumnya, akhirnya masuk ke kutub negatif dari baterai.
Mengalirnya arus pada kumparan menyebabkan terbangkitnya
medan elektromagnetik pada kumparan sehingga terjadi gaya tolak
menolak antara magnet permanen pada motor dengan medan
magnet pada kumparan motor sehingga motor berputar.

Karena putaran motor, arus listrik didalam kawat akan
berjalan bolak-balik, karena jalannya sesuai dengan medan magnet,
maka rotor akan selalu berputar terus menerus selama arus listrik

tetap mengalir di dalam kawat.




2.2

2.3

Gambar 2.4 Prinsip Kerja Motor

IC L293D

IC L293D bhiasanya sering disebut juga driver motor. IC ini dirancang untuk
mengendalikan 2 motor DC. IC ini mampu beroperasi pada tegangan 4,5 V
sampai 36 V. Besar arus output yang dihasilkan adalah 600mA pada kondisi
normal serta 1,2 A pada arus puncak. (Candra, Wito. 2009).

L
EneeE 1 [1] [16] vss
INPUT 1[2] [15] INPUT 4

ouTPUT 1[8] 3] quTPUT 4

GND [4] 3] GhD
GHD [5]| 2] aho

OUTFUT 2|6 | ouTeur a

NPUT 2 [7] [10] INPUT 3
ve (8] o] ErueELE 2

Gambar 2.5 Pin L293D

Mikrokontroler ATMega8535

Mikrokontroler AVR (Alf and Vegard’s Risc processor) memiliki
arsitektur 8 bit, dimana semua instruksi dikemas dalam kode 16 bit (16-bits
word) dan sebagian besar instruksi dieksekusi dalam 1 (satu) siklus clock.
Mikrokontroler AVR berteknologi RISC (Reduced Instruction Set
Computing). Secara umum, AVR dikelompokkan menjadi 4 kelas, yaitu
keluarga ATtiny, keluarga AT90Sxx, keluarga ATMega dan keluarga
AT86RFxx. (Wardhana, 2006)

Mikrokontroler AVR ATMega8535 memiliki arsitektur sebagai
berikut.
1. Saluran 1/O sebanyak 32 buah, yaitu Port A, Port B, Port C dan Port D.

XXV



ADC 10 bit sebanyak 8 saluran.

Tiga buah Timer/Counter dengan kemampuan perbandingan.

CPU yang terdiri atas 32 register.

Watchdog Timer dengan osilator internal

SRAM sebesar 512 byte

Memori flash sebesar 8 KB dengan kemampuan Read While Write.

Unit interupsi internal dan eksternal.

© © N o g bk~ DN

Port antarmuka SPI

[EEN
o

. EEPROM sebesar 512 byte yang dapat diprogram saat operasi.

[N
=

. Antarmuka komparator analog.
. Port USART untuk komunikasi serial.

=
N

Mikrokontroler AVR ATMega8535 memiliki fitur sebagai berikut.

1. System mikroprosesor 8 bit berbasis RISC dengan kecepatan maksimal
16 MHz.

2. Kapabilitas memori flash 8 KB, SRAM sebesar 512 byte dan EEPROM
sebesar 512 byte.

3. ADC internal dengan fidelitas 10 bit sebanyak 8 saluran.

4. Portal komunikasi serial (USART) dengan kecepatan maksimal 2,5
Mbps.

5. Enam pilihan mode sleep untuk menghemat penggunaan daya listrik.

Blok diagram fungsional mikrokontroler ATMega8535 ditunjukan
pada Gambar 2.6
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Gambar 2.6 Blok diagram fungsional ATMega835

p_—
(XCK/TD) PBO ] 1 40 O PAD (ADCO)
(M) PBI O 2 39 O Pa1 (ADC1)
(INTZ/AIND) PB2 O 3 38 O PAZ (ADC2)
(OCO/AINT) PB3 [ 4 37 O Pa3 (ADC3)
(5%) PB4 ] 5 36 O PA4 (ADC4)
(MOSI) PBS O] & 35 O pas (ADCS)
(MISC) PBE ] 7 34 O PA6 (ADCE)
(SCK) PBT ] & 33 O PAT (ADCT)
RESET O 9 32 O AREF
VCC O 10 31 B GND
GND ] 11 30 b AvCC
XTAL2 ] 12 29 O PC7 (TOSC2)
XTAL1 O 13 28 O PCE (TOSC1)
(R¥D) PDO ] 14 27 O PCS
(TXD) PD1 [ 15 26 O PC4
(INTO) PD2 1 18 25 O PC3
(INT1) PD3 ] 17 24 b PC2
(OC1B) PD4 18 23 O PC1 (SDA)
{OC1A) PD5 19 22 O PCO (SCL)
(ICP1) PD6& O] 20 21 O PD7 (OC2)




Gambar 2.7 Konfigurasi pin ATMega8535

Konfigurasi pin dari mikrokontroler ATMega8535 sebanyak 40 pin

dapat dilihat pada Gambar 2.7. Dari gambar tersebut dapat dijelaskan secara

fungsional konfigurasi pin ATMega8535 sebagai berikut:

1.

7.
8.
9.

VCC merupakan pin yang berfungsi sebagai pin masukan catu daya.

2. GND merupakan pin ground.
3.
4

Port A (PA0..PA7) merupakan pin I/O dua arah dan pin masukan ADC.
Port B (PB0..PB7) merupakan pin 1/0 dua arah dan pin fungsi khusus,
yaitu Timer/Counter, komparator analog dan SPI.

Port C (PCO0..PC7) merupakan pin 1/0 dua arah dan pin fungsi khusus,
yaitu TWI, komparator analog dan Timer Oscilator.

Port D (PDO0..PD7) merupakan pin 1/0 dua arah dan pin fungsi khusus,
yaitu komparator analog, interupasi eksternal dan komunikasi serial.
RESET merupakan pin yang digunakan untuk me-reset mikrokontroler.
XTAL1 dan XTAL2 merupakan pin masukan clock eksternal

AVCC merupakan pin masukan tegangan untuk ADC.

10. AREF merupakan pin masukan tegangan refensi ADC.

2.4. Remote Control
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Penggunaan remote control dalam kehidupan sehari-hari sudah
sering kita jumpai seperti pada TV, DVD, AC, TAPE dll. Dengan
ditemukannya teknologi remote control maka kita dapat mengendalikan
suatu perangkat dari jarak jauh. Secara garis besar ada 2 macam tipe remote
control.

1. Tipe RF (menggunakan frekuensi radio)
2. Tipe infrared (menggunakan LED inframerah)

Walaupun setiap tipe berbeda tetapi tetap terdiri dari perangkat
pengirim dan penerima. (Drs RM Francis D. Yuri, 1995).

Pada pembahasan kali ini kita khususkan pada remote control jenis
gelombang RF. Cara kerja gelombang RF membawa sinyal-sinyal berupa
pulsa yang nantinya akan dipisahkan kembali oleh rangkaian pemenerima
agar dapat digunakan untuk menggerakkan motor. Untuk lebih jelasnya,
berikut akan dibahas mengenai dasar-dasar rangkaian pemancar dan
penerima serta komponen-komponen yang membangun rangkaian tersebut.
2.4.1 Pemancar

Pemancar adalah sebuah alat yang dapat memancarkan sinyal
atau gelombang elektromagnit dengan frekuensi tertentu. Dalam
suatu pemancar terdapat dua buah sinyal/ gelombang yang berbeda.

Gelombang pertama adalah gelombang pembawa (carier), yang

kedua adalah gelombang pemodulasi yang mempunyai frekuensi

lebih rendah dari pada gelombang pembawa. Sinyal pemodulasi pada
alat pengendali pintu gerbang dari jarak jauh dalam tugas akhir ini

berupa pulsa yang dibangkitkan oleh rangkaian pembangkit pulsa.
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Gambar 2.8 Blok Rangkaian Pemancar Gelombang RF

Keterangan dari gambar sebagai berikut :
1. Pembangkit pulsa
Sinyal berupa pulsa di dalam pemancar dibangkitkan oleh

pembangkit pulsa yang berupa sebuah IC yaitu IC TX-2. IC ini
berfungsi sebagai pembangkit sinyal pemodulasi berupa pulsa. Sinyal
pemodulasi yang dihasilkan dimodulasikan pada gelombang RF.
Dengan gelombang RF, maka sinyal tersebut dapat dipancarkan ke
udara lewat antena pemancar.

2. Osilator RF

Setiap pemancar harus mempunyai osilator, karena bagian ini

nantinya akan berfungsi sebagai pembangkit frekuensi tinggi, dan
frekuensi tinggi yang dibangkitkan oleh osilator itu akan berguna
sebagai gelombang pembawa (carrier). Osilator adalah pesawat yang
berfungsi sebagai pelempar gelombang elektromagnetik. Osilator
merupakan sebuah blok yang ada pada satu konstruksi pemancar yang
sanggup membangkitkan frekuensi tinggi yang besarnya sudah
dipastikan sebelum pemancar itu dibuat, dan fungsi utamanya adalah
untuk memikul getaran frekuensi rendah agar dapat disebarkan di udara
sampai dapat melalui jarak yang jauh (Adimas Ari Irawan, Sunggono
Asi, K. Amien S, 1994).
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Osilator dapat diklasifikasikan dalam berbagai cara jika dilihat
dari bentuk gelombang yang dibangkitkan, osilator dapat dibagi
menjadi dua kategori : Osilator sinusoidal atau Osilator harmonik dan
Osilator relaksasi. Osilator sinusoidal menghasilkan bentuk gelombang
sinusoidal atau mendekati sinusoidal pada frekuensi tertentu. Osilator
relaksasi menghasilkan gelombang segi empat dan gelombang gigi
gergaji detik (D. Chattopadhyoy, PC. Rakshit,B. Saha, N.N. Purkait,
1989).

ErFucienss Auniy PAALT raviRa L,

Gambar 2.9 Bentuk-bentuk gelombang radio kontrol.
Pada gambar 2.9 diperlihatkan bentuk gelombang - gelombang

yang dipakai untuk keperluan radio kontrol atau radio pengendalian

jarak jauh yang ada dan lazim dipergunakan.
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3. Modulator

Modulator adalah proses penumpangan sinyal informasi dengan
sinyal pembawa. Dalam bagian ini sinyal informasi dibangkitkan oleh
pembangkit sinyal ditumpangkan pada sinyal pembawa yang dihasilkan
oleh osilator RF. Dengan cara modulasi ini maka sinyal informasi dapat
dibawa oleh gelombang RF untuk menuju rangkaian penerima.

Bila setelah frekuensi tinggi dimodulir oleh frekuensi rendah itu
terjadi perubahan-perubahan terhadap amplitudo-amplitudonya, maka
hal tinggi setelah dimodulir oleh frekuensi rendah terjadi perubahan-
perubahan terhadap jumlah frekuensinya. (Adimas Ari Irawan,
Sunggono Asi, K. Amien S, 1994).

4. Penguat RF

Fungsi utamanya adalah memperkuat getaran RF. Getaran-
getaran yang diterima dan ditangkap oleh antena masih bersifat lemah
dan perlu dikuatkan sampai pada batas yang mestinya. Pada umumnya,
untuk setiap jenis pesawat penerima, pada bagian RF selalu saja
dilengkapi dengan penyaring / filter yang fungsinya untuk memilah-
milah atau memisahkan berbagai isyarat dari antena yang tidak
diperlukan, sedangkan yang terpilih diperkuat sebagaimana mestinya.
Jadi dengan kata lain, pesawat penerima hanya akan menangkap satu
frekuensi tertentu saja kalau pesawat tersebut telah ditalakan. Dengan
begitu bagian penguat RF ini berfungsi untuk meningkatkan intensitas
getaran radio. (Adimas Ari Irawan, Sunggono Asi, K. Amien S, 1994).

5. Antena pemancar

Antena merupakan sebuah komponen yang sangat fital untuk
setiap pesawat yang berfungsi sebagai sarana komunikasi. Begitu juga
untuk jenis-jenis pesawat radio, baik berbentuk frekuensi, berbentuk
modulasi maupun yang berbentuk sistem modulasinya. Dan sesuai
dengan hukum Faraday, bahwa pada getaran radio yang ada di sekitar
antena terdapat getaran listrik yang sesuai dengan getaran radio
penyebabnya. Kemudian getaran-getaran yang diterima atau ditangkap
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oleh antena itu sifatnya masih begitu lemah, sehingga untuk bisa
mendapatkan getaran yang memadai, masih perlu adanya penguat lebih
lanjut. (Adimas Ari Irawan, Sunggono Asi, K. Amien S, 1994).

2.4.2 Penerima

Receiver atau penerima adalah sebuah rangkaian yang dapat
menerima gelombang yang mempunyai frekuensi yang sama
dengan frekuensi yang dimilikinya. Penerima ini digunakan untuk
menerima gelombang yang dipancarkan oleh transmiter atau
pemanacar. Didalam gelombang RF yang telah diterima oleh
penerima terdapat sinyal asli / sinyal pemodulasi dari pembawa
termodulasi dan nantinya akan digunakan untuk mengendalikan
motor. Bagan-bagan dari sebuah penerima gelombang RF akan

dibahas pada gambar 2.10

| ]
L)

4
1 _,—E
>

Gambar 2.10. Diagram blok penerima gelombang RF.

Keterangan Gambar Sebagai Berikut :
1. Antena penerima
Seperti halnya pada pemancar, penerima juga menggunakan
sebuah antena agar penerimaan bisa lebih efektif dan lebih sensitif.
Perbedaannya terletak pada fungsinya, yaitu pada antena pemancar
berfungsi untuk memancarkan gelombang sedangkan pada penerima

berfungsi untuk menerima gelombang.
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2. Penala dan osilator
Merupakan bagian yang berfungsi untuk membangkitkan getaran
listrik frekuensi tinggi dengan frekuensi yang disesuaikan dengan
getaran RF. Penala dan osilator ini menerima gelombang dari pemancar
dengan baik beserta sinyal modulasinya dan selanjutnya dipisahkan
kembali untuk diambil sinyal aslinya.
3. Pemisah sinyal
Sinyal yang telah diterima selanjutnya dipisahkan kembali dan
diambil sinyal aslinya untuk dapat digunakan sesuai fungsinya.
(Adimas Ari Irawan, Sunggono Asi, K. Amien S, 1994).
4. Saklar sinyal
Saklar sinyal adalah sebuah saklar elektronik yang dikendalikan
oleh sinyal yang mempunyai tegangan sebesar 5 volt. Saklar sinyal ini
berfungsi untuk mengendalikan mikrokontroller. Dengan memberikan

triger berupa sebuah sinyal maka motor dapat dikendalikan.

BAB Il
ANALISIS DAN PERANCANGAN

3.1 Tujuan Perancangan
Tahap pertama yang paling penting dalam perancangan adalah
membuat diagram blok rangkaian, kemudian memilih komponen dengan
karakteristik yang sesuai dengan kebutuhan. Untuk pemilihan komponen
ini diperlukan databook serta petunjuk lain yang dapat membantu dalam
mengetahui spesifikasi dari komponen tersebut sehingga komponen yang
didapat merupakan pilihan yang tepat bagi alat yang akan dibuat.
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3.2 Blok Diagram Rangkaian

Received Mikrokontroller Indikator
N B g — ) -

! Remote AT MEGA 8535 Lampu LED |
: Button * » ICL293D 1« !
Lo Manual : v Lo
Do - MotorDC | i i

Catu Daya 5v

Gambar 3.1 Gambar Blok Diagram Rangkaian

Keseluruhan blok diagram rangkaian tersebut akan menghasilkan
suatu sistem yang dapat difungsikan atau dapat bekerja sesuai dengan
perancangan.

Dari gambar 3.1 blok diagram rangkaian diatas dapat dilihat bahwa
pada bagian Rangkaian Pintu Otomatis terdiri dari beberapa blok atau
beberapa bagian yaitu :

- Catu Daya

- Received Remote

- Button Manual

- Mikrokontroller AT MEGA 8535
- Indikator Lampu LED

- 1CL293D 17

- Motor DC

3.3 Rangkaian Pintu Geser
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Gambar 3.2 Rangkaian Pintu Geser

Kerja alat ini dimulai pada tombol remote atau tombol button di
tekan, maka inputan pada AT MEGA yaitu PORT B.0, PORT B.1, PORT
B.2, dan PORT B.3 menerima sinyal “0”. Kemudian mikrokontroler akan
memproses dan menyampaikan pada PORT C.0 dan PORT C.1 yang
merupakan rangkaian penggerak motor untuk membuka dan menutup
pintu kemudian 1C L293D akan melakukan proses penggerakan motor DC.

Setelah motor bergerak selama 1 detik lampu indikator akan nyala.
Jika pintu menutup (motor ke kiri) lampu indikator LED akan menyala

merah. Namun jika pintu membuka (motor ke kanan) lampu indikator

LED akan menyala hijau.

3.4 Flow Chart rangkaian

Sebelum masuk ke

tentang pembuatan flowchart terlebih dahulu. Berikut flowchart yang telah

dibuat :

tahapan pemrograman, perlu diperhatikan
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Inisiasi
Sinyal
Transmiter

Pintu Membuka
dan
Lampu LED nyala
Hijau

Tidak

Pintu Menutup

dan
Lampu LED nyala
Merah
Tidak
Selesai <

Gambar 3.3 Gambar flowchart

Setelah  flowchart dibuat, tahapan selanjutnya adalah
menuliskan program. Adapun tahapannya adalah menuliskan program,
meng — compile, dan men — download — kan ke dalam mikrokontroler
ATMega 8535 dengan menggunakan sofware CodeVisionAVR C

Compiler

3.5 Analisis Kebutuhan
3.5.1 Perangkat Keras
3.5.1.1 Rangkaian Sistem Minimum ATMega 8535

" U1 3
ot 1| panmoeack peopoco 0 1 1o
o2 2 1 ppm patmOct 2 EI S
o2 2 ) pp2mNDINTZ  peZROCE 2 ila
o L fppamnioco  meamocd L Lo
o2 I T = PAMROCHE 2 1o
o £ pasmosi RASROCS |22 E 0
o= T resmiso respncs (3 Lo

= PETECK PATIROCT Y
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Gambar 3.4 Gambar Rangkaian Minimum System

Rangkaian Mikrokontroler AT MEGA 8535 vyaitu
rangkain pengendali dari semua proses pintu geser otomatis.
Rangkaian inilah yang akan menerima informasi dari sensor
received remote untuk menggerakkan motor DC hingga dapat
bergeser membuka dan menutup sesuai fungsinya.

Di dalam mikrokontroler ini terdapat empat port dan
masing masing port terdiri dari 8 pin, dimana keempat port dapat
digunakan sebagai input ataupun output. Di dalam rangkaian ini
penulis menggunakan PORT A.0 dan PORT A.1 sebagai lampu
indikator, kemudian PORT C.0 dan PORT C.1 sebagai output
motor, sedangkan PORT B.0, PORT B.1, PORT B.2, dan PORT
B.3 sebagai input. Rangkaian ini tersusun dari dua buah kapasitor
sebesar 33 pF yang berfungsi untuk menstabilkan frekuensi.
Cristal  12.000 MHz  berfungsi  sebagai clock di
mikroprosesor,semakin besar Cristal yang terpasang semakin

cepat proses yang di lakukan oleh mikro.
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3.5.1.2 Rangkaian Driver Motor

<j:+L LA R
2 1w wss  ws ouTi 2
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Gambar 3.5 Gambar Rangkaian Driver Motor

Rangkaian ini digunakan untuk mengendalikan motor DC

agar dapat bergeser membuka dan menutup sesuai fungsinya.

3.5.1.3 Rangkaian Indikator LED

Dﬂl A
: R&
1k LED
V.
RE
1 LED

Gambar 3.6 Gambar Rangkaian Indikator

Rangkaian ini berfungsi untuk mengetahui kondisi pintu,
bila pintu terbuka maka lampu LED akan menyala hijau dan bila

pintu tertutup maka lampu LED akan menyala merah.

3.5.2 Perangkat Lunak ( Software )
3.5.2.1. CodeVisionAVR C Compiler
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Aplikasi ini digunakan untuk menuliskan program yang
akan dibuat yang akan disimpan dalam ekstensi *.c. Kemudian
dapat meng — compile menjadi ekstensi *.hex. Setelah itu men
— download — kan  file *.hex ke dalam minimum system
ATMega 8535.

3.5.2.2. Proteus 7 Professional

Aplikasi ini digunakan untuk menggambar rangkaian.
Dalam program terdapat beberapa gambar komponen
elektronika sehingga memudahkan dalam pembuatan ¢

rangkaian.

BAB IV

HASIL DAN PEMBAHASAN

4.1 Pengujian Remote Control

4.1.1 Uji Transmiter
Rangkaian transmiter (Pemancar), dalam pengujian dapat di bagi menjadi
tiga bagian atau blok yaitu : pembangkit pulsa, osilator RF, dan penguat
akhir. Yang mana pada output masing masing blok tersebut mempunyai

bentuk sinyal yang berbeda beda.
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Pembangkit pulsa Osilator Penguat Akhir

IC TZ-2
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Gambar 4.1 Blok Pembagian Pada Transmiter

Keterangan Dari Gambar

a). Pembangkit pulsa 23
Sinyal berupa puls _kitkan oleh IC TX-2. Hasil keluaran

dari IC tersebut adalah pada kaki IC nomor 8. Dari hasil pengujian

pembangkit pulsa, didapatkan data sebagai berikut:

Vo 3V

Bentuk Sinyal
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Gambar 4.2 Hasil keluaran pembangkit pulsa.

b). Osilator RF
Osilator RF ini membangkitkan gelombang RF dengan
frekuansi 35 MHz. Gelombang RF diperlukan untuk mengirim pulsa
dari pemacar menuju ke penerima. Dari hasil pengujian osilator RF
didapatkan data sebagai berikut:
Vo '3V
Bentuk Sinyal

V ourt

Gambar 4.3 Hasil keluaran dari osilator RF.
c). Penguat akhir

Penguat akhir merupakan rangkaian paling akhir dari pemancar.
Pada output penguat akhir ini, pulsa yang dibangkitkan telah
dimodulasikan pada gelombang RF dan telah dikuatkan. Hasil
pengujian penguat akhir adalah sebagai berikut:
Vo :3V
Bentuk sinyal
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Gambar 4.4 Output pemancar.

4.1.2 Uji Received
Seperti yang telah dilakukan pada rangkaian pemancar, pengujian
rangkaian penerima juga akan mengukur tegangan dan bentuk sinyalnya

kecuali untuk saklar sinyal.
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Gambar 4.5 Blok rangkaian Penerima.

xliii



Gambar 4.6 Rangkaian pembalik fase

a) Penerima gelombang RF
Sinyal berupa gelombang RF yang dipancarkan oleh pemancar

selanjutnya akan ditangkap oleh rangkaian penerima dengan menggunakan
penerima gelombang RF ini. Bentuk gelombang yang ditangkap sama persis
separti gelombang yang dipancarkan oleh pemancar.

Vo 13V

Bentuk Sinyal

A

vV out

> 1

Gambar 4.7 Gelombang yang diterima oleh rangkaian penerima.

b) Pemisah sinyal
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Gelombang RF yang diterima kemudian dipisahkan oleh pemisah sinyal
dan selanjutnya pulsa pulsa yang ada didalamnya akan dipisahkan oleh IC RX -
2 sesuai dengan jumlah pulsa. Bentuk gelombang setelah dipisahkan akan
menjadi seperti bentuk gelombang yang dibangkitkan pembangkit pulsa pada
rangkaian pemancar.

Vo:3V
Bentuk Sinyal :
\

L

Gambar 4.8 Pulsa yang telah dipisahkan dari gel RF

W out

t

b
-

c) Pembalik fase
Cara pengujian rangkaian pembalik fase ini tidak melihat bentuk
gelombang yang dihasilkan, namun dengan cara memasukkan tegangan
berbentuk pulsa ataupun sinus sebesar 3 V kedalam input rangkaian. Lebih
jelasnya sebagai berikut :
~ Pertama masukkan tegangan kedalam input pembalik fase sebesar 3 V. Jika
rangkaian berfungsi dengan baik maka motor dc yang dihubungkan pada
saklar sinyal akan berputar, dan motor dc akan berputar sesuai dengan
tegangan yang dimasukkan.
~ Setelah motor dc berputar kemudian masukkan kembali tegangan sebesar 3
V kedalam input rangkaian untuk tombol kedua, maka motor akan berputar
berlawanan arah dengan arah putaran motor dc yang dihasilkan masukan

dari tombol pertama.

4.1.3 Pengujian Fungsi Alat
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Setelah dilakukan pengukuran dengan menggunakan alat ukur
Osiloscope, langkah selanjutnya adalah melakukan pengujian terhadap
fungsi dan kemampuan alat secara keseluruhan. Pada bagian pemancar
atau remote control terdapat dua buah tombol saklar push botton yang
masing masing berfungsi untuk mengendalikan arah putaran motor dc
pada bagian penerima. Pada remote control saklar tombol buka berfungsi
untuk mengendalikan arah putaran motor dc kekanan (pintu membuka),
saklar tombol tutup berfungsi untuk mengendalikan arah putaran motor
kekiri (pintu menutup). Kemampuan jarak yang dapat dijangkau alat ini
kurang lebih adalah 5 meter. Hal ini dapat dilihat dari hasil pengujian jarak

jangkauan.

Tabel 4.1 Tabel Jarak Jangkauan Remote Control

No | Jarak (dgn perkiraan) | Respon
1. | 20 meter Tidak
2. | 15 meter Tidak
3. | 10 meter Tidak
4. | 5 meter Ya

5. | 4 meter Ya

6. | 3 meter Ya

7. | 2 meter Ya

8. | 1 meter Ya

4.2 Pengujian Catu Daya
Catu daya berfungsi untuk mengubah tegangan AC 220V menjadi

tegangan DC. IC 7805 merupakan IC yang dirancang khusus sebagai
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regulator tegangan. Masukan tegangan DC yang bervariasi maka akan

didapatkan tegangan output 5V yang stabil.

kee IC L293D (vs)

m U o Y2 ke ICL293D (vss)
2 g
GO L GO |2
TR IE\)|1 s j— = 1
[ ‘ - kee latnpu indileator
Ham N e 7 et
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o = - U3 . 4 ke minimum system
I~
1T 2 #
TRAN-2P35 TN
e —_— GHD ﬁ sne j
= — | = —
- THE - TR

Gambar 4.9 Rangkaian Catu Daya

Rangkaian diatas diuji dengan menggunakan multimeter. Skala
yang dipakai pada ukuran voltage, dengan menghubungkan keluaran
rangkaian dengan kabel positif pada multimeter dan menghubungkan
ground rangkaian dengan kabel negatif pada multimeter. Jika jarum pada
multimeter bergerak dan menunjukan tegangan yaitu 5V, maka rangkaian

catu daya tersebut telah siap dipakai.

4.3 Pengujian Rangkaian Keseluruhan

Pengujian rangkaian secara keseluruhan dilakukan setelah semua
komponen terpasang dan program assembly yang sudah dibuat di masukan ke
IC.

Proses ini akan berjalan pada saat remote control di tekan. Maka received
remote akan menerima data dan output akan mengirimkan sinyal ground ke
mikrokontroler. Kemudian mikrokontroler menerima sinyal ground data akan
dikirimkan ke driver motor. Setelah mikrokontroller mengirimkan sinyal ke

driver motor hal ini menyebabkan motor DC bergerak, pergerakan motor ini
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tergantung dari input yang di terima oleh mikrokontroller jika yang ditekan
buka maka motor juga bergerak membuka pintu dan jika yang ditekan tutup
maka motor juga bergerak menutup pintu.

Setelah proses membuka dan menutup pintu terpenuhi kemudian
mikrokontroler akan melakukan proses yang berupa lampu indikator jika

pintu terbuka maka lampu indikator akan menyala hujau namun jika pintu

menutup maka lampu indikator akan menyala merah.

Gambar 4.10 Rangkaian Keseluruhan

BAB V

KESIMPULAN DAN SARAN
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5.1 Kesimpulan
1. Terciptanya suatu perangkat pintu otomatis dengan menggunakan remote

control sebagai kendali untuk membuka dan menutup pintu.

2. Pada pengendali jarak jauh digunakan transmiter yang berfungsi sebagai
pengirim data sedangkan received sebagai penerima data diletakkan di

rangkaian pintu yang akan dikendalikan.

5.2 Saran
1. Mengganti IC ATMega 8535 dengan IC lain yang harganya jauh lebih
murah.
2. Sebaiknya menggunakan remote control jenis infrared.
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