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2.1.  Traffic Light

Menurut UU no. 22/2009 tentang lalu lintas dan angkutan jalan: alat
pemberi isyarat lalu lintas atau APILL, Traffic Light adalah lampu yang
mengendalikan arus lalu lintas yang terpasang di persimpangan jalan, tempat
penyeberangan pejalan kaki, dan tempat arus lalu lintas lainnya. Lampu ini yang
menandakan kapan kendaraan harus berjalan dan berhenti secara bergantian dari
berbagai arah. Pengaturan lalu lintas di persimpangan jalan dimaksudkan untuk
mengatur pergerakan kendaraan pada masing-masing kelompok pergerakan
kendaraan agar dapat bergerak secara bergantian sehingga tidak saling mengganggu
antar-arus yang ada. Sistem lalu lintas yang digunakan di seluruh dunia umumnya
mempunyai berbagai tujuan, antara lain :

1. Menghindari hambatan karena adanya perbedaan arus jalan bagi pergerakan
kendaraan.

2. Memfasilitasi persimpangan antara jalan utama untuk kendaraan dan pejalan
kaki dengan jalan sekunder sehingga kelancaran arus lalu lintas dapat terjamin.

3. Mengurangi tingkat kecelakaan yang diakibatkan oleh tabrakan karena
perbedaan arus jalan.

Warna yang paling umum digunakan untuk traffic light adalah merah,
kuning dan hijau. Biasanya lampu berwarna merah mengandung beberapa corak
berwarna jingga dan hijau mengandung beberapa berwarna biru. Ini dimaksudkan
agar orang-orang yang buta warna merah dan hijau dapat mengerti sinyal lampu
yang menyala. (Fachrizal. 2016).




Gambar 2.1Traffic Light
(Sumber :https://bobo.grid.id/read/081262517/di-mana-lampu-lalu-lintas-
pertama-di-dunia-berada-ya-)

Isyarat lampu yang digunakan ditetapkan berdasarkan ketentuan
internasional Vienna Convention on Road Signs and Signals tahun 1968, dimana
isyarat lampu merah berarti berhenti, isyarat lampu kuning berarti bersiap untuk
berhenti atau jalan, sedang isyarat lampu hijau berarti berjalan. Urutan lampu
menyala seperti ditunjukkan dalam gambar adalah:

1. Lampu merah menyala, kendaraan berhenti

2. Lampu merah dan kuning menyala, kendaraan bersiap untuk berjalan

3. Lampu hijau, kendaran berjalan

4. Lampu kuning, kendaraan berhenti kecuali terlalu dekat dengan garis henti atau
kalau berhenti dapat mengakibatkan celaka kendaraan masih bisa berjalan.
(Priyanti, Damai dan Dhiga Fitria Natasa. 2014)

2.2 Pengertian Robot

Robot berasal dari bahasa czech (ceko) yaitu “robota” yang berarti pekerja.
Robot dapat diartikan sebagai sebuah mesin yang dapat bekerja secara terus
menerus baik secara otomatis maupun manual. Robot digunakan untuk membantu
tugas-tugas manusia mengerjakan hal yang kadang sulit atau tidak bisa dilakukan
manusia secara langsung. Misalnya untuk menangani material radio aktif, merakit
mobil dalam industri perakitan mobil, menjelajahi planet mars, sebagai media
pertahanan atau perang, serta banyak lagi fungsi lainnya. Pada dasarnya robot jika
ditinjau dari jenisnya terdiri dari dua jenis, yaitu non mobile dan mobile robot.
Robot non mobile adalah robot yang melaksanakan aksinya tidak berpindah tempat,
sebagai contoh robot Manipulator Lengan yaitu robot yang hanya mempunyai satu
tangan yang berfungsi untuk memegang dan memindahkan barang dengan jarak
yang relatif dekat, biasanya pengaplikasian robot ini pada industri perakitan
elektronik dan perakitan otomotif, sedangkan robot mobile adalah robot yang
melaksanakan aktivitasnya dengan bergerak dan berpindah dari suatu tempat ke
tempat lain, sebagai contoh adalah robot pengikut garis (line follower). (Sutra, Een.
2015)



2.2.1 Line Follower

Line Follower Robot adalah sebuah alat yang dapat berjalan secara otomatis
mengikuti garis berdasarkan perubahan warna pada garis baik hitam dan putih.
Hasil dari perubahan warna tersebut menyebabkan nilai pada photodiode berubah
sehingga menyebabkan nilai yang masuk ke dalam port ADC pada mikrokontoller
berubah, dan nilai ADC tersebut yang akan kita olah menjadi sebuah input.

Line Follower ini mempunyai dua buah motor DC 12 volt yang dapat
digerakkan maju dan mundur dengan menggunakan driver motor, saat sensor
photodioda mendeteksi adanya garis hitam ditengah dari wilayah sensor photodioda
maka kedua motor akan berjalan searah jarum jam sehingga robot maju, dan ketika
sensor mendeteksi adanya garis hitam dipinggir wilayah sensor maka salah satu
motor akan berputar searah jarum jam dan yang satu berlawanan arah jarum jam
sehingga robot akan bergerak ke arah kanan atau kiri. Dan ketika sensor tidak
mendeteksi adanya garis pada wilayah sensor maka robot akan berjalan mundur.
Robot ini akan dikembangkan lagi menjadi sebuah aplikasi yang berguna baik
dimasyaraat maupun di industri. (Alfian, M. 2017)

2.3 Sensor Ultrasonik

Sensor ultrasonik adalah sebuah sensor yang memiliki fungsi untuk
mengubah besaranfisis atau bunyi menjadi besaran listrik dan juga sebaliknya. Cara
kerja pada sensor ini adalahdengan cara pantulan suatu gelombang suara yang dapat
digunakan untuk menafsirkaneksistensi atau jarak suatu pada benda dengan
frekuensi tertentu. Disebut sebagai sensorultrasonik karena sensor ini
menggunakan gelombang ultrasonik (bunyi ultrasonik) dalammendeteksi suatu
jarak benda . Berikut adalah gambar 2.2. bentuk dari sensor ultrasonik HCSR04 :



Gambar 2.2 Sensor Ultrasonik

(Sumber : Belajar elektronika.net)

Gelombang ultrasonik merupakan gelombang bunyi yang mempunyai
frekuensisangat tinggi yaitu 20.000 Hz. Bunyi ultrasonik ini tidak dapat di dengar
oleh telinga manusia.Bunyi ultrasonik dapat didengar oleh binatang seperti anjing,
kucing, kelelawar, dan lumbalumba. Bunyi ultrasonik dapat merambat melalui zat
padat, cair dan gas. Reflektivitas bunyiultrasonik di permukaan zat padat hampir
sama dengan reflektivitas bunyi ultrasonik padapermukaan zat cair. Jika,
gelombang bunyi ultrasonik akan diserap oleh tekstil dan busa. (Suko Budi Utomo,
Muh. 2018)

24  Sensor TCRT5000

Prinsip sensor TCRTS5000 adalah mendeteksi warna berdasarkan
penyerapan warna dan intensitas pematulan sinar infra merah yang dipancarkan
oleh transmiter (IR led) dan diterima oleh receiver (foto transistor). Dari perbedaan
identitas tersebut digunakan sebagai bias pada basis foto transistor yang terkandung
didalam sensor TCRT5000.

(Saputra, Hutomo Agel. 2017)
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Gambar 2.3 Sensor TCRT5000
(Sumber : http://eprints.polsri.ac.id/4380/3/File%20l1l)
2.5  Arduino Mega 2560

2.5.1 Pengertian Arduino

Arduino adalah Board berbasis mikrokontroler atau papan rangkaian
elektronik open source yang di dalamnya terdapat komponen utama yaitu sebuah
chip mikrokontroler dengan jenis AVR dari perusahaan Atmel. Mikrokontroler itu
sendiri adalah chip atau IC (integrated circuit) yang bisa diprogram menggunakan
computer. Tujuan menanamkan program pada mikrokontroler adalah agar
rangkaian elektronik dapat membaca input, memproses input tersebut dan
kemudian menghasilkan output sesuai yang diinginkan. Jadi mikrokontroler
bertugas sebagai otak yang mengendalikan proses input, dan output sebuah
rangkaian elektronik. Pada gambar 2.1 merupakan jenis Arduino Mega type 2560,
Arduino Mega 2560 adalah papan pengembangan mikrokontroller yang berbasis
Arduino dengan menggunakan chip ATmega2560. Board ini memiliki pin /O yang
cukup banyak, sejumlah 54 buah digital 1/O pin (15 pin diantaranya adalah PWM),
16 pin analog input, 4 pin UART (serial port hardware). Arduino Mega 2560
dilengkapi dengan sebuah oscillator 16 Mhz, sebuah port USB, power jack DC,
ICSP header, dan tombol reset. Board ini sudah sangat lengkap, sudah memiliki

segala sesuatu yang dibutuhkan untuk sebuah mikrokontroller.



Gambar 2.4 Arduino Mega 2560
(Sumber : ArduinoMega2560Datasheet.pdf)

Dengan penggunaan yang cukup sederhana, anda tinggal menghubungkan
power dari USB ke PC anda atau melalui adaptor AC/DC ke jack DC. (Sumber :
ArduinoMega2560Datasheet.pdf)

2.5.2 Spesifikasi Arduino Mega 2560

Tabel 2.1 Spesifikasi Arduino Mega 2560

Komponen Spesifikasi
Chip mikrokontroller ATmega2560
Tegangan operasi 5V

Tegangan input (yang direkomendasikan, 7V -12V

via jack DC)

Tegangan input (limit, via jack DC) 6V - 20V

Digital 1/0 pin

Analog Input pin
Arus DC per pin I/O
Arus DC pin 3.3V

Memori Flash

10

54 buah, 6 diantaranya
menyediakan

PWM output
16 buah

20 Ma

50 Ma

256 KB, 8 KB telah digunakan
untuk



Bootloader

SRAM 8 KB

EEPROM 4 KB

Clock speed 16 Mhz

Dimensi 101.5 mm x 53.4 mm
Berat 379

(Sumber : ArduinoMega2560Datasheet.pdf)
2.5.3 Catu Daya

Arduino Megadapat diaktifkan melalui koneksi USB atau dengan Catu
dayaEksternal. Sumber listrik dipilih secara otomatis. Eksternal (nonUSB) daya
dapat dating baik dari AC-DC adaptor atau baterai. Adaptor ini dapat dihubungkan
dengan cara menghubungkannya plug pusat-positif 2.1 mm ke dalam board
penghubung listrik. Lead dari beterai dapat dimasukkan ke dalam header pin GND
dan Vin dari konektor Power.

Bord dapat beroperasi pada pasokan daya dari 6-20 volt. Jika diberikan
dengan kurang dari 7V, bagaimanapun pin 5V dapat menyuplai kurang dari 5 Volt
dan board mungkin tidak stabil. Jika menggunakan lebih dari 12 Volt, regulator
tegangan bias panas dan merusak board. Rentang yang dianjurkan adalah 7-12 Volt.
Pin catu daya adalah sebagai berikut :

1. VIN. Tegangan input ke papan Arduino ketika menggunakan sumber daya
eksternal (sebagai lawan 5 volt dari koneksi USB atau sumber daya diatur
lainnya). Anda dapat menyediakan tegangan melalui pin ini, atau, jika
memasok tegangan melalui colokan listrik, mengaksesnya melalui pin ini.

2. 5V. Catu daya yang diatur digunakan untuk daya mikrokontroler dan
komponen lain di papan tulis. Hal ini dapat datang baik dari VIN melalui
regulator on-board, atau disediakan olen USB atau suplai 5V diatur lain.

3. 3V3. Sebuah pasokan 3,3 volt yang dihasilkan oleh regulator on-board.
menarik arus maksimum adalah 50 mA.

4. GND. Ground pins. (Sumber : ArduinoMega2560Datasheet.pdf)
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2.5.4 Memory
ATmega2560 memiliki 256 KB dari memori flash untuk menyimpan kode

(8 KB digunakan untuk bootloader), 8 KB dari SRAM dan 4 KB EEPROM (yang

dapat dibaca dan ditulis dengan perpustakaan EEPROM).

2.5.5 Input & Output

Masing-masing dari 54 pin digital pada Mega dapat digunakan sebagai input
atau output, menggunakan pinMode (), digitalWrite (), dan digitalRead () fungsi.

Mereka beroperasi di 5 volt. Setiap pin dapat memberikan atau menerima

maksimum 40 mA dan memiliki resistor pull-up internal yang (terputus secara

default) dari 20-50 KOhms. Selain itu, beberapa pin memiliki fungsi khusus:

Serial: 0 (RX) dan 1 (TX); Serial 1: 19 (RX) dan 18 (TX); Serial 2: 17 (RX) dan

16(TX); Serial 3: 15 (RX) dan 14 (TX). Digunakan untuk menerima (RX) dan

mengirimkan data serial (TX) TTL. Pin 0 dan 1 juga terhubung ke pin dari
ATmega8U2 USB-to-TTL Chip Serial.

1. Interupsi Eksternal: 2 (mengganggu 0), 3 (mengganggu 1), 18 (interrupt 5), 19
(interrupt 4), 20 (interrupt 3), dan 21 (interrupt 2). Pin ini dapat dikonfigurasi
untuk memicu interupsi pada nilai yang rendah, tepi naik atau jatuh, atau
perubahan nilai. Lihat attachinterrupt () fungsi untuk rincian.

2. PWM: 0 13. Memberikan output PWM 8-bit dengan fungsi analog Write ().

3. SPI: 50 (MISO), 51 (MOSI), 52 (SCK), 53 (SS). Pin ini mendukung
komunikasi SP1 menggunakan perpustakaan SPI. Pin SPI juga pecah pada
header ICSP, yang secara fisik kompatibel dengan Uno, Duemilanove dan
Diecimila.

4. LED: 13. Ada built-in LED terhubung ke pin digital 13. Ketika pin tinggi nilai,
LED menyala, ketika pin rendah, itu off.

5. 12C: 20 (SDA) dan 21 (SCL). Dukungan 12C (TWI) komunikasi menggunakan
perpustakaan Kawat (dokumentasi di website Wiring). Perhatikan bahwa pin
ini tidak di lokasi yang sama dengan pin 12C pada Duemilanove atau
Diecimila.

Arduino Mega 2560memiliki 16 input analog, yang masing-

masingmenyediakan 10 bit resolusi (yaitu 1024 nilai yang berbeda). Secara default
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mereka mengukur dari tanah ke 5 volt, meskipun adalah mungkin untuk mengubah

batas atas dari kisaran mereka menggunakan pin AREF dan fungsi analogReference

(). Ada beberapa pin lainnya di papan:

1. AREF. tegangan referensi untuk input analog. Digunakan dengan
analogReference ().

2. Reset. Bawa garis LOW ini untuk me-reset mikrokontroler. Biasanya
digunakan untuk menambahkan tombol reset untuk perisai yang menghalangi
satu di papan tulis.

2.5.6 Komunikasi

Arduino Mega2560 memiliki sejumlah fasilitas untuk berkomunikasi
dengan komputer, Arduino lain, atau mikrokontroler lainnya. The ATmega2560
menyediakan empat UART hardware untuk TTL (5V) komunikasi serial. Sebuah
ATmega8U2 pada saluran salah satu papan atas USB dan menyediakan port com
virtual untuk perangkat lunak pada komputer (mesin Windows akan membutuhkan
file .inf, tapi OSX dan Linux mesin akan mengenali papan sebagai port COM secara
otomatis.

Perangkat lunak Arduino termasuk monitor serial yang memungkinkan data
tekstual sederhana yang akan dikirim ke dan dari papan. The RX dan TX LED di
papan akan berkedip ketika data sedang dikirim melalui ATmega8U2 Chip dan
USB koneksi ke komputer (tapi tidak untuk komunikasi serial pada pin 0 dan 1).
Berikut pada gambar 2.4 adalah pemetaan pin ATMega 2560. (Wijaya, Andi. 2017)
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Gambar 2.5 Pemetaan pin ATMega 2560.
(Sumber :http://eprints.polsri.ac.id/4655/3/FILE%20111.pdf)

Sebuah perpustakaan SoftwareSerial memungkinkan untuk komunikasi
serial pada setiap pin digital Mega2560 ini. ATmega 2560 juga mendukung 12C
(TWI) dan komunikasi SPI. Perangkat lunak Arduino termasuk perpustakaan
Kawat untuk menyederhanakan penggunaan bus 12C; lihat dokumentasi di website
Wiring untuk rincian. Untuk komunikasi SPI, menggunakan perpustakaan SPI.
(Sumber : ArduinoMega2560Datasheet.pdf).

2.6 Arduino Uno

Arduino Uno adalah sebuah board yang menggunakan mikrokontroler
ATmega328. Arduino Uno memiliki 14 pin digital (6 pin dapat digunakan sebagai
output PWM), 6 input analog, sebuah 16 MHz osilato kristal, sebuah koneksi USB,
sebuah konektor sumber tegangan, sebuah header ICSP, dan sebuah tombol reset.
Arduino Uno memuat segala hal yang dibutuhkan untuk mendukung
sebuahmikrokontroler. Hanya dengan menghubungkannya ke sebuah komputer
melalui USB atau memberikan tegangan DC dari baterai atau adaptor AC ke DC
sudah dapat membuanya bekerja. Arduino Uno menggunakan ATmegal6U2 yang
diprogram sebagai USB to serial converter untuk komunikasi serial ke komputer
melalui port USB.

"Uno" berarti satu di Italia dan diberi nama untuk menandai peluncuran
Arduino 1.0. Versi 1.0 menjadi versi referensi Arduino ke depannya. Arduino Uno
R3 adalah revisi terbaru dari serangkaian board Arduino, dan model referensi untuk

platform Arduino. Tampak atas dari arduino uno dapat dilihat pada Gambar 2.3.

Gambar 2.6Arduino Uno
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(https://www.arduino.cc/en/Products/Counterfeit, 2016)
Adapun data teknis board Arduino UNO R3 adalah sebagai berikut:

- Mikrokontroler : ATmega328
- Tegangan Operasi : 5V
- Tegangan Input (recommended) : 7 - 12 V
- Tegangan Input (limit) : 6-20 V
- Pindigital I/O : 14 (6 diantaranya pin PWM)
- Pin Analog input : 6
- Arus DC per pin 1/0 : 40 mA
- Arus DC untuk pin 3.3 V : 150 mA
- Flash Memory : 32 KB dengan 0.5 KB digunakan untuk bootloader
- EEPROM:1KB
- Kecepatan Pewaktuan : 16 Mhz
2.6.1 Pin Masukan dan Keluaran Arduino Uno
Masing-masing dari 14 pin digital arduino uno dapat digunakan sebagai
masukan atau keluaran menggunakan fungsi pinMode(), digitalWrite() dan
digitalRead(). Setiap pin beroperasi pada tegangan 5 volt. Setiap pin
mampumenerima atau menghasilkan arus maksimum sebasar 40 mA dan memiliki
10 resistor pull-up internal (diputus secara default) sebesar 20-30 KOhm. Sebagai
tambahan, beberapa pin masukan digital memiliki kegunaan khusus yaitu:

- Komunikasi serial: pin 0 (RX) dan pin 1 (TX), digunakan untuk menerima
(RX) dan mengirim (TX) data secara serial.

- External Interrupt: pin 2 dan pin 3, pin ini dapat dikonfigurasi untukmemicu
sebuah interrupt pada nilai rendah, sisi naik atau turun, atau pada saat terjadi
perubahan nilai.

- Pulse-width modulation (PWM): pin 3, 5 6, 9, 10 dan 11,
menyediakankeluaran PWM 8-bit dangan menggunakan fungsi
analogWrite().
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- Serial Peripheral Interface (SPI): pin 10 (SS), 11 (MOSI), 12 (MISO)
danl3 (SCK), pin ini mendukung komunikasi SPI dengan menggunakan
SPI library.

- LED: pin 13, terdapat built-in LED yang terhubung ke pin digital 13.Ketika
pin bernilai High maka LED menyala, sebaliknya ketika pin bernilai Low
maka LED akan padam.

Arduino Uno memiliki 6 masukan analog yang diberi label A0 sampai A5,
setiap pin menyediakan resolusi sebanyak 10 bit (1024 nilai yang berbeda). Secara
default pin mengukur nilai tegangan dari ground (0V) hingga 5V, walaupun begitu
dimungkinkan untuk mengganti nilai batas atas dengan menggunakan pin AREF
dan fungsi analogReference(). Sebagai tambahan beberapa pin masukan analog
memiliki fungsi khusus yaitu pin A4 (SDA) dan pin A5 (SCL) yang digunakan
untuk komunikasi Two Wire Interface (TWI) atau Inter Integrated
Circuit (12C) dengan menggunakan Wire library.

- TWI: A4 atau SDA pin dan A5 atau SCL pin. Mendukung komunikasiTWI.

- Aref. Referensi tegangan untuk input analog. Digunakan dengan
analogReference().

- Reset

2.6.2 Catu Daya

Arduino uno dapat diberi daya melalui koneksi USB (Universal SerialBus)
atau melalui power supply eksternal. Jika arduino uno dihubungkan ke
keduasumber daya tersebut secara bersamaan maka arduino uno akan memilih
salah satu sumber daya secara otomatis untuk digunakan. Power supply eksternal
(yang bukan melalui USB) dapat berasal dari adaptor AC ke DC atau baterai.
Adaptor dapat dihubungkan ke soket power pada arduino uno. Jika menggunakan
baterai, ujung kabel yang dibubungkan ke baterai dimasukkan kedalam pin GND
dan Vin yang berada pada konektor power.

Arduino uno dapat beroperasi pada tegangan 6 sampai 20 volt. Jika arduino
uno diberi tegangan di bawah 7 volt, maka pin 5V pada board arduino akan

menyediakan tegangan di bawah 5 volt dan mengakibatkan arduino uno mungkin
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bekerja tidak stabil. Jika diberikan tegangan melebihi 12 volt, penstabil tegangan
kemungkinan akan menjadi terlalu panas dan merusak arduino uno. Tegangan
rekomendasi yang diberikan ke arduino uno berkisar antara 7-12 volt. Pin-pin catu
daya adalah sebagai berikut:

- Vin adalah pin untuk mengalirkan sumber tegangan ke arduino uno ketika
menggunakan sumber daya eksternal (selain dari koneksi USB atau sumber
daya yang teregulasi lainnya). Sumber tegangan juga dapat disediakan
melalui pin ini jika sumber daya yang digunakan untuk arduino uno
dialirkan melalui soket power.

- 5V adalah pin yang menyediakan tegangan teregulasi sebesar 5 volt berasal
dari regulator tegangan pada arduino uno.

- 3V3 adalah pin yang meyediakan tegangan teregulasi sebesar 3,3 volt
berasal dari regulator tegangan pada arduino uno.

- GND adalah pin ground.

2.6.3 Memori

Arduino Uno adalah arduino board yang menggunakan mikrokontroler
ATmega328. Maka peta memori arduino uno sama dengan peta memori pada
mikrokontroler ATmega328. ATmega328 ini memiliki 32 KB dengan 0,5 KB
digunakan untuk loading file. la juga memiliki 2 KB dari SRAM dan 1 KB dari
EEPROM.
2.6.3.1 Memori Data

Memori data ATMega328 terbagi menjadi 4 bagian, yaitu 32 lokasi untuk
register umum, 64 lokasi untuk register 1/0, 160 lokasi untuk register 1/0 tambahan
dan sisanya 2048 lokasi untuk data SRAM internal. Register umum menempati
alamat data terbawah, yaitu 0x0000 sampai Ox001F. Register 1/O menempati 64
alamat berikutnya mulai dari 0x0020 hingga 0x005F. Register 1/O tambahan
menempati 160 alamat berikutnya mulai dari 0x0060 hingga 0xO0FF. Sisa alamat
berikutnya mulai dari 0x0100 hingga 0x08FF digunakan untuk SRAM internal.
2.6.3.2 Memori Data EEPROM
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Arduino uno terdiri dari 1 KByte memori data EEPROM. Pada memori
EEPROM, data dapat ditulis/dibaca kembali dan ketika catu daya dimatikan, data
terakhir yang ditulis pada memori EEPROM masih tersimpan pada memori ini, atau
dengan kata lain memori EEPROM bersifat nonvolatile. Alamat EEPROM dimulai
dari 0x000 hingga Ox3FF.

2.6.4 Komunikasi

Arduino uno memiliki sejumlah fasilitas untuk berkomunikasi dengan
komputer, Arduino lain atau mikrokontroler lain. ATmega328 ini menyediakan
UART TTL (5V) komunikasi serial, yang tersedia pada pin digital 0 (RX) dan 1
(TX). Firmware Arduino menggunakan USB driver standar COM, dan tidak ada
driver eksternal yang dibutuhkan. Namun pada sistem operasi Windows, format file
Inf diperlukan.

Perangkat lunak Arduino termasuk monitor serial yang memungkinkan data
sederhana yang akan dikirim ke board Arduino. RX dan TX LED diboard akan
berkedip ketika data sedang dikirim melalui chip USB-to-serial dan koneksi USB
ke komputer. ATmega328 ini juga mendukung komunikasi 12C (TWI) danSPI.
Fungsi ini digunakan untuk melakukan komunikasi inteface pada sistem. (Basith,
Muhammad Abdul. 2017)

Gambar 2.7Kabel USB Arduino Uno
(https://www.arduino.cc/en/Guide/ArduinoUno, 2016)

2.7 Motor DC
Motor listrik merupakan perangkat elektromagnetis yang mengubah energi

listrik menjadi energi mekanik. Energi mekanik ini digunakan untuk, misalnya
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memutar impeller pompa, fan atau blower, menggerakan kompresor, mengangkat
bahan, dan lain - lain. Motor listrik digunakan juga di rumah (mixer, bor listrik, fan
angin) dan di industri. Motor listrik kadangkala disebut “kuda kerja” nya industri
sebab diperkirakan bahwa motor-motor menggunakan sekitar 70% beban listrik
total di industri.

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

kutub-kutub magnet permanen.

Medan magnotis

Medan magnet
Angker dinamo

Komutator

Penghasil arus D.C
(Bateral)

Gambar 2.8 Motor DC
(Sumber : http://dokumen.tips/documents/makalah-motor-dc-55¢38158¢5688)

2.8 Motor Servo
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Motor servo adalah sebuah motor DC yang dilengkapi rangkaian kendali
dengan sistem closed feedback yang terintegrasi dalam motor tersebut. Pada motor
servo posisi putaran sumbu (axis) dari motor akan diinformasikan kembali ke
rangkaian kontrol yang ada di dalam motor servo. Motor servo disusun dari sebuah
motor DC, gearbox, variabel resistor (VR) atau potensiometer dan rangkaian
kontrol. Potensiometer berfungsi untuk menentukan batas maksimum putaran
sumbu (axis) motor servo. Sedangkan sudut dari sumbu motor servo diatur
berdasarkan lebar pulsa yang pada pin kontrol motor servo. Motor servo pada
umumnya terbagi menjadi dua jenis, yaitu :

- Motor servo standar (servo rotation 180°) adalah jenis yang paling umum dari
motor servo, dimana putaran poros outputnya terbatas hanya 90° kearah kanan
dan 90° kearah kiri. Dengan kata lain total putarannya hanya setengah lingkaran
atau 180°.

- Motor servo rotation continuous merupakan jenis motor servo yang sebenarnya
sama dengan jenis servo standard, hanya saja perputaran porosnya tanpa
batasan atau dengan kata lain dapat berputar secara kontinyu 360°, baik ke arah

kanan maupun Kiri.

Gambar 2.9 Motor Servo

(Sumber :https://elektronika-dasar.web.id/motor-servo/)

2.9 Driver Motor DC menggunakan IC L293D
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IC L293D adalah IC yang didesain khusus sebagai driver motor DC
dan dapat dikendalikan dengan rangkaian TTL maupun mikrokontroler. Motor
DC yang dikontrol dengan driver IC L293D dapat dihubungkan ke ground maupun
ke sumber tegangan positif karena di dalam driver L293D sistem driver yang
digunakan adalah totem pool. Dalam 1 unit chip IC L293D terdiri dari 4 buah
driver motor DC yang berdiri sendiri sendiri dengan kemampuan mengalirkan
arus 1 Ampere tiap drivernya. Sehingga dapat digunakan untuk membuat
driver H-bridge untuk 2 buah motor DC. Konstruksi pin driver motor DC IC
L293D adalah seperti gambar 2.9 berikut:

1.2EN []1 ! 16]] Vec
1Aflz  15))4
1Y [I3 14]] 4Y

HEAT SINKAND [ [J4  13]] | HEAT SINK AND
GROUND 3 [Is  12]] S GROUND

2Y [|s 1]l 3y
2A (|7 10f] 3A

Vees (]2 a|] 3.4EN

Gambar 2.10 Konstruksi Pin Driver Motor DC IC L293D
(Sumber : http://elektronika-dasar.web.id/driver-motor-dc-1293d/)

1. Fungsi Pin Driver Motor DC IC L293D Pin EN (Enable,EN1.2,
EN3.4) berfungsi untuk mengijinkan driver menerima perintah
untuk menggerakan motor DC.

2. PinIn (Input, 1A, 2A, 3A, 4A) adalah pin input sinyal kendali motor DC

3. Pin Out (Output, 1Y, 2Y, 3Y, 4Y) adalah jalur output masing-masing
driver yang dihubungkan ke motor DC

4. PinVCC (VCC1, VCC2) adalah jalur input tegangan sumber driver motor
DC, dimana VCC1 adalah jalur input sumber tegangan rangkaian
kontrol driver dan VCC2 adalah jalur input sumber tegangan untuk
motor DC yang dikendalikan.
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5. Pin GND (Ground) adalah jalur yang harus dihubungkan ke ground,
pin GND ini ada 4 buah yang berdekatan dan dapat dihubungkan ke
sebuah pendingin kecil.

2.10 LED (Light Emitting Diode)

Dioda cahaya atau lebih dikenal dengan sebutan LED (light emitting diode)
adalah suatu semikonduktor yang memancarkan cahaya ketika diberi tegangan
maju. LED adalah sejenis dioda semikonduktor istimewa. Seperti sebuah dioda
normal, LED terdiri dari sebuah chip bahan semikonduktor yang diisi penuh,
dengan ketidak murnian untuk menciptakan sebuah struktur. Pembawa muatan
elektron dan lubang mengalir ke junction dari elektroda dengan voltase berbeda.
Ketika elektron bertemu dengan lubang, dia jatuh ke tingkat energi yang lebih
rendah, dan melepas energi dalam bentuk proton. Chip LED pada umumnya
mempunyai tegangan rusak yang relatif rendah. Bila diberikan tegangan beberapa
volt ke arah terbalik, biasanya sifat isolator searah LED akan rusak menyebabkan
arus dapat mengalir ke arah sebaliknya. Karakteristik chip LED pada umumnya
adalah sama dengan karakteristik dioda yang hanya memerlukan tegangan tertentu
untuk dapat beroperasi. Namun bila diberikan tegangan yang terlalu besar, LED
akan rusak walaupun tegangan yang diberikan adalah tegangan maju. Tegangan
yang diperlukan sebuah dioda untuk dapat beroperasi adalah tegangan maju.
Berikut ini adalah gambar dari LED pada gambar 2.8.(Azrofata, Endi. 2015)

_.|_

ANODE CATHODE —+

Gambar 2.11 Light Emitting Diode
(Sumber : http://digilib.unila.ac.id/13943/)
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