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2.1 Monitoring
Monitoring sebagai suatu proses mengukur, mencatat, mengumpulkan,
memproses dan mengkomunikasikan informasi untuk membantu pengambilan

keputusan manajemen program/proyek. (Clayton dan Petry, 2003)

2.2 Wifi Camera

Saat ini Wifi Camera memiliki dua pengertian, pertama yaitu kamera yang
menggunakan teknik wireless LAN, dan kedua kamera yang memakai gelombang
wifi sebagai pengganti lensa (teknik baru). Adapun dalam bahasa kita kali ini, wifi
camera yang dimaksud adalah pengertian pertama, sebab pengertian yang kedua
memiliki bahasan yang harus di cerna lebih mendalam.

Wi-Fi (Wireless Fidelity) adalah alat suatu jaringan tanpa kabel seperti
handphone dengan menggunakan layanan konektivitas teknologi radio yang
pemakainya dapat mentransfer data dengan cepat. Sedangkan Camera adalah
sebuah alat yang berfungsi untuk capture gambar atau merekam video agar dapat
dilihat di lain waktu. Jadi yang dimaksud Wifi Camera disini adalah sebuah alat
yang digunakan untuk mengcapture gambar atau rekaman video pada suatu
ruangan tertentu dengan tambahan teknologi jaringan tanpa kabel yang bertujuan
untuk memudahkan pemantauan dimana saja dan kapan saja selama petugas

membawa smartphone yang terhubung ke Wifi Camera tersebut.

2.3 DC Motor Servo.

DC motor servo adalah motor yang mampu bekerja dua arah (CW dan
CCW) dengan defleksi masing-masing sudut mencapai 90° sehingga total defleksi
sudut dari kanan — tengah —kiri adalah180°. dimana arah dan sudut pergerakan
rotornya dapat dikendalikan hanya dengan memberikan pengaturan duty cycle
sinyal PWM pada bagian pin kontrolnya. Medan magnit pada motor DC servo

dibangkitkan oleh magnit permanent Motor servo, jadi tidak perlu tenaga untuk
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membuat medan magnet. biasanya hanya bergerak mencapai sudut tertentu saja
dan tidak kontinyu seperti motor DC.

Motor Servo adalah motor yang gerakannya dapat dikendalikan ke Kiri
atau ke kanan dan berhenti tanpa harus ada pengereman. Motor Servo tersebut
fisiknya hampir sama dengan motor induksi yaitu terdiri dari rotor magnet
permanen dan belitan stator, tetapi pada motor servo memiliki beberapa lilitan
stator yang jumlahnya menunjukan besar derajat tiap langkah.

Motor servo adalah sebuah motor dengan sistem closed feedback di mana
posisi dari motor akan diinformasikan kembali ke rangkaian kontrol yang ada di
dalam motor servo. Motor ini terdiri dari sebuah motor, serangkaian gear,
potensiometer dan rangkaian kontrol. Potensiometer berfungsi untuk menentukan
batas sudut dari putaran servo. Sedangkan sudut dari sumbu motor servo diatur
berdasarkan lebar pulsa yang dikirim melalui kaki sinyal dari kabel motor.
Tampak pada gambar dengan pulsa 1.5 mS pada periode selebar 2 mS maka sudut
dari sumbu motor akan berada pada posisi tengah. Semakin lebar pulsa OFF maka
akan semakin besar gerakan sumbu ke arah jarum jam dan semakin kecil pulsa
OFF maka akan semakin besar gerakan sumbu ke arah yang berlawanan dengan
jarum jam.

Motor Servo merupakan sebuah motor DC yang memiliki rangkaian
control elektronik dan internal gear untuk mengendalikan pergerakan dan sudut

angularnya.

Gambar 2.1 Motor Servo

Motor servo adalah motor yang berputar lambat, dimana biasanya
ditunjukkan oleh rate putarannya yang lambat, namun demikian memiliki torsi

yang kuat karena internal gearnya.
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Lebih dalam dapat digambarkan bahwa sebuah motor servo memiliki :

a. 3jalur kabel : Power, Ground, dan Control.

b. Sinyal control mengendalikan posisi.

c. Operasional dari servo motor dikendalikan oleh sebuah pulsa selebar £ 20
ms, dimana lebar pulsa antara 0.5 ms dan 2 ms menyatakan akhir dari
range sudut maksimum.

d. Konstruksi didalamnya meliputi internal gear, potensiometer, dan

feedback control.

2.4 Pemberian Pulsa Motor Servo

Motor Servo akan bekerja secara baik jika pada bagian pin kontrolnya
diberikan sinyal PWM dengan frekuensi 50Hz. Dimana pada saat sinyal dengan
frekuensi 50Hz tersebut dicapai pada kondisi Ton duty cycle 1.5ms, maka rotor
dari motor akan berhenti tepat di tengah-tengah (sudut 0° / netral).
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Gambar 2.2 Contoh dan Posisi waktu pemberian pulsa.

2.5 Internal Gearbox

Internal Gear berfungsi untuk mengendalikan pergerakan dan sudut
angularnya. Motor servo adalah motor berputar lambat, dimana biasanya
ditunjukkan oleh rate putarannya yang lambat, namun demikian memiliki torsi
yang kuat karena internal gearnya. Untuk memperkuat torsi sebuah motor yang

biasanya dinyatakan dalam kg-cm digunakan gear reduksi. Torsi diukur
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berdasarkan kemampuan sebuah tuas sepanjang 1 cm untuk menggerakkan benda
sebesar x kg.
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Gambar 2.3 Bagian-bagian Motor Servo

2.6 Sensor PIR (Passive Infra Red)

Sensor PIR (Passive Infra Red) adalah sensor yang digunakan untuk
mendeteksi adanya pancaran sinar infra merah. Sensor PIR bersifat pasif, artinya
sensor ini tidak memancarkan sinar infra merah tetapi hanya menerima radiasi

sinar infra merah dari luar.

Gambar 2.4 Sensor PIR

Sensor ini biasanya digunakan dalam perancangan detektor gerakan
berbasis PIR. Karena semua benda memancarkan energi radiasi, sebuah gerakan
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akan terdeteksi ketika sumber infra merah dengan suhu tertentu (misal: manusia)
melewati sumber infra merah yang lain dengan suhu yang berbeda (misal:
dinding), maka sensor akan membandingkan pancaran infra merah yang diterima
setiap satuan waktu, sehingga jika ada pergerakan maka akan terjadi perubahan

pembacaan pada sensor.

Sensor PIR terdiri dari beberapa bagian yaitu :
a. Lensa Fresnel.
b. Penyaring Infra Merah.

c. Sensor Pyroelektrik.
d. Penguat Amplifier.
e. Komparator

2.7 Mikrokontroler
2.7.1 Pengertian Mikrokontroler

Menurut Chamim (2012) Mikrokontroler adalah sebuah sistem komputer
yang seluruh atau sebagian besar elemennya dikemas dalam satu chip IC,
sehingga sering disebut single chip microcomputer. Mikrokontroler merupakan
sistem komputer yang mempunyai salah satu atau beberapa tugas yang sangat

spesifik.

2.7.2 Mikrokontroler ATmega8535
Mikrokontroler adalah 1C yang dapat diprogram berulang kali, baik ditulis

atau dihapus (Agus Bejo, 2007). Biasanya digunakan untuk pengontrolan otomatis
dan manual pada perangkat elektronika.

Beberapa tahun terakhir, mikrokontroler sangat banyak digunakan
terutama dalam pengontrolan robot. Seiring perkembangan elektronika,
mikrokontroler dibuat semakin kompak dengan bahasa pemrograman yang juga
ikut berubah. Salah satunya adalah mikrokontroler AVR (Alf and Vegard’s Risc
processor) ATmega8535 yang menggunakan teknologi RISC (Reduce Instruction

Set Computing) dimana program berjalan lebih cepat karena hanya membutuhkan



satu siklus clock untuk mengeksekusi satu instruksi program. Secara umum, AVR
dapat dikelompokkan menjadi 4 kelas, yaitu kelas ATtiny, keluarga AT90SxX,
keluarga ATmega, dan AT86RFxx. Pada dasarnya yang membedakan masing-
masing kelas adalah memori, peripheral, dan fungsinya. Dari segi arsitektur dan
instruksi yang digunakan, mereka bisa dikatakan hampir sama.

Mikrokontroler AVR ATmega8535 memiliki fitur yang cukup lengkap.
Mikrokontroler AVR ATmega8535 telah dilengkapi dengan ADC internal,
EEPROM internal, Timer/Counter, PWM, analog comparator, dil (M.Ary
Heryanto, 2008). Sehingga dengan fasilitas yang lengkap ini memungkinkan kita
belajar mikrokontroler keluarga AVR dengan lebih mudah dan efisien, serta dapat
mengembangkan Kreativitas penggunaan mikrokontroler ATmega8535.

Fitur-fitur yang dimiliki oleh mikrokontroler ATmega8535 adalah sebagai
berikut:

1. Saluran I/O sebanyak 32 buah, yaitu port A, port B, port C, dan port D.
ADC internal sebanyak 8 saluran.
Tiga buah Timer/Counter dengan kemampuan pembandingan.
CPU yang terdiri atas 32 buah register.
SRAM sebesar 512 byte.
Memori Flash sebesar 8 kb dengan kemampuan Read While Write.
Port antarmuka SPI.

EEPROM sebesar 512 byte yang dapat diprogram saat operasi.
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Antarmuka komparator analog.

. Port USART untuk komunikasi serial.

. Sistem mikroprosesor 8 bit berbasis RISC dengan kecepatan maksimal 16
MHz.

[
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12. Dan lain-lainnya.

2.7.2.1 Konstruksi ATmega8535
Mikrokontroler ATmega8535 memiliki 3 jenis memori, yaitu memori
program, memori data dan memori EEPROM. Ketiganya memiliki ruang sendiri

dan terpisah.



a. Memori program

ATmega8535 memiliki kapasitas memori progam sebesar 8 Kbyte
yang terpetakan dari alamat 0000h — OFFFh dimana masing-masing alamat
memiliki lebar data 16 bit. Memori program ini terbagi menjadi 2 bagian yaitu
bagian program boot dan bagian program aplikasi.

b. Memori data

ATmega8535 memiliki kapasitas memori data sebesar 608 byte yang
terbagi menjadi 3 bagian yaitu register serba guna, register /0 dan SRAM.
ATmega8535 memiliki 32 byte register serba guna, 64 byte register 1/0 yang
dapat diakses sebagai bagian dari memori RAM (menggunakan instuksi LD
atau ST) atau dapat juga diakses sebagai I/O (menggunakan instruksi IN atau
OUT), dan 512 byte digunakan untuk memori data SRAM.

c. Memori EEPROM

ATmega8535 memiliki memori EEPROM sebesar 512 byte yang
terpisah dari memori program maupun memori data. Memori EEPROM ini
hanya dapat diakses dengan menggunakan register-register 1/O yaitu register
EEPROM Address, register EEPROM Data, dan register EEPROM Control.
Untuk mengakses memori EEPROM ini diperlakukan seperti mengakses data
eksternal, sehingga waktu eksekusinya relatif lebih lama bila dibandingkan
dengan mengakses data dari SRAM.

ATmega8535 merupakan tipe AVR yang telah dilengkapi dengan 8
saluran ADC internal dengan fidelitas 10 bit. Dalam mode operasinya, ADC
ATmega8535 dapat dikonfigurasi, baik secara single ended input maupun
differential input. ATmega8535 memiliki 3 modul timer yang terdiri dari 2
buah timer/counter 8 bit dan 1 buah timer/counter 16 bit. Ketiga modul
timer/counter ini dapat diatur dalam mode yang berbeda secara individu dan
tidak saling mempengaruhi satu sama lain. Selain itu, semua timer/counter
juga dapat difungsikan sebagai sumber interupsi. Masing-masing
timer/counter ini memiliki register tertentu yang digunakan untuk mengatur

mode dan cara kerjanya.
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Serial Peripheral Interface (SPI) merupakan salah satu mode
komunikasi serial syncrhronous kecepatan tinggi yang dimiliki oleh
ATmega8535. Universal Syncrhronous and Asyncrhronous Serial Receiver
and Transmitter (USART) juga merupakan salah satu mode komunikasi serial
yang dimiliki olen ATmega8535. USART merupakan komunikasi yang
memiliki fleksibilitas tinggi, yang dapat digunakan untuk melakukan transfer
data baik antar mikrokontroler maupun dengan modul-modul eksternal
termasuk PC yang memiliki fitur UART. USART memungkinkan transmisi
data baik secara syncrhronous maupun asyncrhronous, sehingga dengan
memiliki USART pasti kompatibel dengan UART. Pada ATmega8535, secara
umum pengaturan mode syncrhronous maupun asyncrhronous adalah sama.
Perbedaannya hanyalah terletak pada sumber clock saja. Jika pada mode
asyncrhronous masing-masing peripheral memiliki sumber clock sendiri,
maka pada mode syncrhronous hanya ada satu sumber clock yang digunakan
secara bersama-sama. Dengan demikian, secara hardware untuk mode
asyncrhronous hanya membutuhkan 2 pin yaitu TXD dan RXD, sedangkan
untuk mode syncrhronous harus 3 pin yaitu TXD, RXD dan XCK.

2.7.2.2 Pin-pin Pada Mikrokontroler ATmega8535

(XCK/T0) PBO ] 1 40 3 PAOD (ADCO)
(T1) PB1 2 39 [ PA1 (ADCT)
(INT2/AINO) PB2 ] 3 38 [ PA2 (ADC2)
(OCO/AIN1T) PB3 ] 4 37 @3 PA3 (ADC3)
(53) PB4 0 5 36 O PA4 (ADC4)
(MOSI) PB5 6 35 [ PA5 (ADCS5)
(MISO) PB6 @ 7 34 O PA6 (ADCS6)
(SCK) PB7 ] 8 33 3 PAT7 (ADCT)
RESET [ © 32 [ AREF
vCcC d 10 31 3 GND
GND 1 11 30 (3 AVCC
XTAL2 4 12 29 [ PC7 (TOSC2)
XTAL1 4 13 28 |3 PC6 (TOSC1)
(RXD) PDO [ 14 27 B PcCs
(TXD) PD1 4 15 26 [ PC4
(INTO) PD2 ] 16 25 O PC3
(INT1) PD3 4 17 24 [ PC2
(OC1B) PD4 4 18 23 [ PC1 (SDA)
(OC1A) PD5 4 19 22 [ PCO (SCL)
(ICP1) PD6 3 20 21 @ PD7 (0OC2)

Gambar 2.5 Konfigurasi pin ATmega8535 (Data Sheet AVR)
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Konfigurasi pin ATmega8535 dengan kemasan 40 pin DIP (Dual Inline
Package) dapat dilihat pada gambar 2.5 Dari gambar di atas dapat dijelaskan
fungsi dari masing-masing pin Atmega8535 sebagai berikut:

1. VCC merupakan pin yang berfungsi sebagai masukan catu daya.
2. GND merukan pin Ground.
3. Port A (PortA0...PortA7) merupakan pin input/output dua arah dan pin
masukan ADC.
4. Port B (PortBO...PortB7) merupakan pin input/output dua arah dan dan
pin fungsi khusus, seperti dapat dilihat pada tabel di bawah ini.
Tabel 2.1 Fungsi Khusus Port B

Pin Fungsi Khusus

FB7 SCK (SPI Bus Serial Clock)

PB6 | MISO (SPI Bus Master Input/ Slave Outpuft)
PB5 | MOSI (SPI Bus Master Quiput/ Slave Input)

PB4 | SS (SPI Slave Select Input)

ATN1 (Analog Comparator Negative Inpuf)

PB3 OCO (Timer/Counter0 Ouitput Compare Match Outpuft)
AINO (Analog Comparator Positive Inpuf)

PB2 INT2 (External Interrupt 2 Input)

PB1 T1 (Timer/ Counterl External Counter Input)

TO T1 (Timer/Counter External Counter Input)
PBO | XCK (USART External Clock Input/Output)

5. Port C (PortC0...PortC7) merupakan pin input/output dua arah dan pin
fungsi khusus, seperti dapat dilihat pada tabel dibawah ini.
Tabel 2.2 Fungsi Khusus Port C

Pin Fungsi khusus
PC7 TOSC2 ( Timer Oscillator Pin2)

PCo TOSC1 ( Timer Oscillator Pinl)

PC5 Input/Output

PC4 Input/Output

PC3 Input/Output

PC2 Input/Ouitput

PC1 SDA ( Two-wire Serial Buas Data Input/Ouiput Line)

PCO SCL ( Two-wire Serial Buas Clock Line)
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6. Port D (PortDO...PortD7) merupakan pin input/output dua arah dan pin
fungsi khusus, seperti yang terlihat pada tabel dibawah ini.
Tabel 2.3 Fungsi Khusus Port D

Pin Fungsi kKhusus

FD7 OC2 (Timer/Counter Ouiput Compare Match Outpuf)

PD6 ICP (Timer/Counterl Input Capture Pin)

PD3 OC1A (Timer/Counterl Ouiput Compare A Maich Ouiput)

PD4 QOC1B (Timer/Counterl Output Compare B Maich Ouiput)

PD3 INT1 (External Interrupt 1 Inpur)
PD2 INTO (External Interrupt 0 Inpuf)
PDI TXD (USART Quiput Pin)

PDO RXD (USART Input Pin)

7. RESET merupakan pin yang digunakan untuk me-reset mikrokontroler.
8. XTAL1 dan XTAL2 merupakan pin masukan clock eksternal.

9. AVCC merupakan pin masukan tegangan untuk ADC.

10. AREFF merupakan pin masukan tegangan referensi ADC.

2.8 Catu Daya (Power supply)
2.8.1 Pengertian Catu Daya

Catu daya adalah sebuah peralatan penyedia tegangan atau sumber daya
untuk peralatan elektronika dengan prinsip mengubah tegangan listrik yang
tersedia dari jaringan distribusi transmisi listrik ke level yang diinginkan sehingga
berimplikasi pada pengubahan daya listrik. Dalam implementasinya yang
kemudian berkembang pesat dan luas yaitu sistem pengubahan AC ke DC (DC
power supply).

Pada dasarnya setiap sistem atau perangkat elektronika seperti radio tape,
televise, komputer dan lain — lain memerlukan sebuah sumber tegangan arus

searah atau direct current (DC). Tentu saja untuk keperluan tersebut dapat
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digunakan sebuah baterai sebagai peralatan yang sesuai dan efektif. Pada sistem
yang lebih besar, dimana tegangan dan daya yang diperlukan cukup besar, baterai
sangat sulit digunakan dan harganya yang cukup mabhal.

Power Supply adalah perangkat keras yang berfungsi untuk menyuplai
tengangan langsung ke komponen dalam casing yang membutuhkan tegangan,
misalnya motherboard, hardisk, kipas dan lain — lain. Masukan power supply
berupa arus bolak — balik (AC) sehingga power supply harus mengubah tegangan
AC menjadi DC (arus searah), karena perangkat keras komputer hanya dapat
beroperasi dengan arus DC. Power supply berupa kotak yang umumnya
diletakkan dibagian belakang atas casing.

TI°T
QL

Fower supply g-Lalls 1A by Saw laral

Gambar 2.6 Rangkaian Power Supply

2.9 Transformator (Trafo)

Transformator atau sering disingkat dengan istilah Trafo adalah suatu
alat listrik yang dapat mengubah taraf suatu tegangan AC ke taraf yang lain.
Maksud dari pengubahan taraf tersebut diantaranya seperti menurunkan
Tegangan AC dari 220VAC ke 12 VAC ataupun menaikkan Tegangan dari
110VAC ke 220 VAC. Transformator atau Trafo ini bekerja berdasarkan
prinsip Induksi Elektromagnet dan hanya dapat bekerja pada tegangan yang
berarus bolak balik (AC). Transformator (Trafo) memegang peranan yang
sangat penting dalam pendistribusian tenaga listrik. Transformator menaikan
listrik yang berasal dari pembangkit listrik PLN hingga ratusan kilo Volt untuk

di distribusikan, dan kemudian Transformator lainnya menurunkan tegangan
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listrik tersebut ke tegangan yang diperlukan oleh setiap rumah tangga maupun
perkantoran yang pada umumnya menggunakan Tegangan AC 220Volt.

Gambar 2.7 Transformator

2.10 Relay

Menurut Bishop (2004:55) Relay adalah sebuah saklar yang di kendalikan
oleh arus. Relay memiliki sebuah kumparan tegangan rendah yang dililitkan pada
sebuah inti dan arus nominal yang harus dipenuhi output Hal -5 rangkaian
pendriver atau pengemudinya. Arus yang digunakan pada rangkaian adalah arus
DC.

Relay menggunakan Prinsip Elektromagnetik untuk menggerakkan Kontak
Saklar sehingga dengan arus listrik yang kecil (low power) dapat menghantarkan
listrik yang bertegangan lebih tinggi. Sebagai contoh, dengan Relay yang
menggunakan Elektromagnet 5V dan 50 mA mampu menggerakan Armature
Relay (yang berfungsi sebagai saklarnya) untuk menghantarkan listrik 220V 2A.
Dibawah ini adalah gambar bentuk Relay dan Simbol Relay yang sering
ditemukan di Rangkaian Elektronika.
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Gambar bentuk Relay Simbol Relay
A——0c"0——8

Normally Open Normally Close
(NO) (NC)

Gambar 2.8 Bentuk dan Simbol Relay

Pada dasarnya, Relay terdiri dari 4 komponen dasar yaitu :
a. Electromagnet (Coil)
b. Armature
c. Switch Contact Point (Saklar)
d. Spring

2.11 Pengenalan CodeVision-AVR

CodeVisionAVR pada dasarnya merupakan perangkat lunak pemrograman
mikrontroler keluarga AVR berbasis bahasa C. Ada tiga komponen penting yang
telah diintegrasikan dalam perangkat lunak ini: Compiler C, IDE dan Program
generator.

Berdasarkan  spesifikasi  yang  dikeluarkan  oleh  perusahaan
pengembangnya, Compiler C yang digunakan hampir mengimplementasikan
semua komponen standar yang ada pada bahasa C standar ANSI (seperti struktur
program, jenis tipe data, jenis operator, dan library fungsi standar-berikut
penamaannya). Tetapi walaupun demikian, dibandingkan bahasa C untuk aplikasi
komputer, compiler C untuk microcontroller ini memiliki sedikit perbedaan yang
disesuaikan dengan arsitektur AVR tempat program C tersebut ditanamkan

(embedded). Khusus untuk library fungsi, disamping library standar (seperti
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fungsi-fungsi  matematik, manipulasi String, pengaksesan memori dan
sebagainya),

CodeVisionAVR juga menyediakan fungsi-fungsi tambahan yang sangat
bermanfaat dalam pemrograman antarmuka AVR dengan perangkat luar yang
umum digunakan dalam aplikasi kontrol. Beberapa fungsi library yang penting
diantaranya adalah fungsi-fungsi untuk pengaksesan LCD, komunikasi 12C, IC
RTC (Real time

Integrated Development Environtment (IDE) telah diadaptasikan pada
chip AVR yaitu In-System Programmer software, memungkinkan programmer
untuk mentransfer program ke chip mikrokontroler secara otomatis setelah proses
assembly/kompilasi berhasil. In-System Programmer software didesign untuk
bekerja dan dapat berjalan dengan perangkat lunak lain seperti AVR Dragon,
AVRISP, Atmel STK500, dan lain sebagainya.

CodeVisionAVR juga memiliki CodeWizardAVR sebagai generator
program otomatis, yang memungkinkan Kkita untuk menulis, segala bentuk

pengaturan Chip dalam waktu singkat, dan semua kode yang dibutuhkan.

— —
B Coson - PN SENESTER g 4 Gy Voo o
File Edit Search View Project Tools Settings Help

Do -Hedd@rfERS, | R -1E] |%|o-a-8 0|8 Fx BH,
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Bl ([Eey sREEsERE.

& Code Navigatar 5 (3 DA\PELAJARAN SEMESTER B4Progiam LA Cahyo WasisaputiabcahyoL4 o B Cipbe.. v 28
-EY CodeVisiondR =

{3 Frojest cahyoL Notee ctyolitc & Y

13 Notes 1B
[ catyolte This

: stdio
B LitFiles 9
[ cahyolb.asm 10|
Lo cayoladdt u
Lol cahyolbmap 12 om

(8 Other Files 1

16 | | |chip type : ATmegafs3s
17| | |Program typs : Application
18 | | |&VR Cors Clock fraguency: &,000000 MHz
19 | | |Memory model : §mall

21 Data Stack size D128

B Messages vig

E Errors B Warnings

10:79 Insert

Gambar 2.9 Tampilan Awal Code Vision AVR
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2.12 Flowchart
2.12.1 Pengertian Flowchart

Menurut Jogiyanto (2005:795) bagan alir (flowchart) adalah bagan (chart)
yang menunjukan hasil (flow) didalam program atau prosedur sistem secara
logika. Bagan alir digunakan terutama untuk alat bantu komunikasi dan untuk
dokumentasi.

Flowcart adalah bagan-bagan yang mempunyai arus yang menggambarkan
langkah-langkah penyelsaian suatu masalah. Flowcart merupakan cara penyajian
dari suatu algoritma (Al-Bahra,2006).

2.12.2 Pedoman Menggambar Flowchart
Pedoman dalam menggambar suatu bagan alir, analis sistem atau
pemrograman sebagai berikut;

a. Bagan alir sebaiknya digambar dari atas ke bawah dan mulai dari bagian
kiri dari suatu halaman.

b. Kegiatan didalam bagan alir harus ditunjukan dengan jelas.

c. Harus ditunjukan darimana kegiatan akan dimulai dan dimana akan
berakhirnya.

d. Masing-masing kegiatan didalam bagan alir sebaiknya digunakan suatu
kata yang mewakili suatu pekerjaan, misalnya;“persiapkan” dokumen
“hitung” gaji.

e. Masing-masing kegiatan didalam bagan alir harus didalm urutan yang
semestinya.

f. Kegiatan yang terpotong dan akan disambung ketempat lain harus
ditunjukan dengan jelas menggunakan symbol penghubung.

g. Gunakanlah symbol-simbol bagan alir yang standar.



18

Tabel 2.4 Simbol-Simbol Flowchart

No

Simbol

Keterangan

Simbol arus / flow, yaitu menyatakan jalannya

arus suatu proses

Simbol connector, berfungsi menyatakan
sambungan dari proses ke proses lainnya

dalam halaman yang sama

O
_

Simbol offline connector, mennyatakan
sambungan dari proses ke proses lainnya
dalam halaman berbeda

Simbol process, yaitu menyatakan suatu
tindakan (proses) yang dilakukan oleh
komputer

Simbol manual, yaitu menyatakan suatu
tindakan (proses) yang tidak dilakukan oleh

komputer

Simbol decision, yaitu menunjukan suatu
kondisi tertentu yang akan menghasilkan dua

kemungkinan jawaban : ya atau tidak

Simbol terminal, yaitu menyatakan permulaan

atau akhir suatu program

\_/
&

-

-

Simbol predefined process, yaitu menyatakan
penyediaan tempat penyimpanan suatu

pengolahan untuk memberi harga awal
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Simbol keying operation, menyatakan segala
jenis operasi yang diproses dengan
menggunakan suatu mesin yang mempunyai

keyboard

10

Simbol offline-storage, menunjukkan bahwa
data dalam simbol ini akan disimpan ke suatu

media tertentu

11

Simbol manual input, memasukkan data secara

manual dengan menggunakan online keyboard

12

Simbol input/output, menyatakan proses input
atau output tanpa tergantung jenis

peralatannya

13

Simbol magnetic tape, menyatakan input
berasal dari pita magnetis atau output disimpan

ke dalam pita magnetis

14

Simbol disk storage, menyatakan input berasal

dari disk atau output disimpan ke dalam disk

15

Simbol document, mencetak keluaran dalam

bentuk dokumen (melalui printer)

16

W0«

Simbol punched card, menyatakan input

berasal dari kartu atau output ditulis ke kartu.
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