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BABII

TINJAUANPUSTAKA

2.1 MobileRobot

Mobilerobotmerupakansebuahrobotyangdapatbergerakdengan

leluasakarenamemilikialatgerakuntukberpindahposisi.Secaraumum dan

mendasarsebuah mobile robotdibedakan oleh locomotion system atau

sistem penggerak. Locomotionmerupakangerakanmelintaspermukaan

datar.Semuainidisesuaikandenganmedanyangakandilaluidanjugaoleh

tugasyangdiberikankepadarobot(FrankDellaertandothers,1995.).Pada

penelitian inidigunakanlah sebuah robotberoda. Dimana robotyang

seringkalidijumpaiadalahrobotyangbergerakdenganmenggunakanroda.

BerikutinigambarrobotberodayangditunjukkanpadaGambar2.1.

Gambar2.1RobotBeroda

Rodamerupakantekniktertua,palingmudahdanpalingefisienuntuk

menggerakkan robotmelintas permukaan datar. Roda seringkalidipilih,

karena memberikan traction yang bagus,mudah diperoleh dan dipakai.
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Tractionmerupakanvariabeldarimaterialrodadanpermukaanyangdilintasi

olehroda.Materialrodayanglebihlembutmemilikikoefisientractionyang

besar,dankoefisientractionyangbesarinimemberigesekan(friction)yang

besarpula,danmemperbesardayayangdibutuhkanuntukmenggerakkan

motor.Jumlahrodayangdigunakanpadarobotberagam (LaksanaSumardi

Andra,dkk,2011.).

2.2 Sensor

Sensor adalah sesuatu yang digunakan untuk mendeteksiadanya

perubahanlingkunganfisikataukimia.Variabelkeluarandarisensoryang

diubahmenjadibesaranlistrikdisebutTransduser. Padasaatini,sensor

tersebuttelahdibuatdenganukuransangatkecildenganordenanometer.

Ukuran yang sangat kecil ini sangat memudahkan pemakaian dan

menghematenergi.

Secarafungaisensoradalahkomponenmasukanatauinputdalam

rangkaian elektronika yang bisa merasakan atau mendeteksiperubahan

lingkungan sekitardan menghasilkan outputsesuaifungsinya,misalnya

sensortemperature/panasdansensortekanan,sensorjenisinimengubah

inputannyamenjadisinyallistrik,sedangkankomponenyangmenghasilkan

keluaranbiasanyadisebutactuator(SetiawanIwan,2009.).

2.2.1 SensorUltrasonik

Sensorultrasonikadalahsensorpengukurjarakberbasisgelombang

ultrasonik.Berikutinigambarsensorultrasonik yang ditunjukkan pada

Gambar2.2dibawahini.



6

Gambar2.2SensorUltrasonik

Prinsipkerjasesnsorinimiripdenganradarultrasonik. Gelombang

ultrasonikdipancarkankemudianditerimabalikolehreceiverultrasonik.

Jarakantarawaktupancardanwaktuterimaadalahrepresentasidarijarak

objek.Sensorinibekerjadengangelombangsekitar40KHZ,sehinggatidak

bisadidengarolehtelingamanusiadankemungkinannoisesangatkecil

sebabfrekuensiyangtinggi. Sensorinicocokuntukaplikasielektronikyang

memerlukandeteksijaraktermasukuntuksensorpadarobot(kadirAbdul,

2015).

Berikutinigambarketeranganpin-pinsensorultrasonikyangdilihat

padaGambar2.3.

Gambar2.3Bagian-bagiansensorultrasonik.

Ada4pindalam modulsensorultrasonik,yaitu:
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- VCC=Dihubungkanketegangan5volt

- Trigger=Untukmengirim gelombangultrasonik

- Echo=Untukmenerimapantulangelombangultrasonik

- GND=Dihubungkanke ground.

Jarakdiukurmenggunakanrumusfisika ,karenasistem kerjaS=
v×t

2

sensorinimenembakkangelombangkeobjekdanmenunggupantulannya.

Maka waktu tempuhnya dua kali,sehingga untuk mengetahui jarak

sebenarnya harus dibagi dua, setengah adalah waktu gelombang

ditembakkandanmengenaiobjek,setengahnyaadalahpantulangelombang

dariobjekyangkembalikereceiver. Sehinggajaraksensordenganobjek

dapatditentukandenganpersamaan:

.................................(2.1)Jarak=
Kecepatansuara×Waktupantul

2

Berikutinigambarcarakerjasensorultrasonikyangditunjukkanpada

Gambar2.4.

Gambar2.4CaraKerjaSensorUltrasonik

Gambar2.5menunjukansistem pewaktudarisensorultrasonic.
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Gambar2.5Sistem PewaktudariSensor

Sensorultrasoniksiappakaiadasatualatyangberfungsisebagai

pengirim,penerima,danpengontrolgelombangultrasonik.Alatinimemiliki4

pin,pinVcc,Gnd,Trigger,danEcho.PinVccuntuklistrikpositifdanGnd

untukground-nya.PinTriggeruntuktriggerkeluarnyasinyaldarisensordan

pinEchountukmenangkapsinyalpantuldaribenda(kadirAbdul,2015).

2.2.2 SensorGas

Sensorgassecaraumum mendeteksiperubahankimiawiyangterjadi

dalam ruangan sensortersebut,sehingga biasanya sensorsepertiini

ditempatkanpadaruangantertutup. Berikutinicontohgambarjenis-jenis

sensorgasyangditunjukkanpadaGambar2.6.

Gambar2.6Jenis-jenissensorGas

(Riska,2017.)
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Sensorgasadalahsensoryangbefungsiuntukmengukursenyawa

gas polutan yang ada diudara seperti,karbon monoksida,hidrokarbon,

nitrooksida,danlain-lain.Sudahsemakinbanyakdipasarantelahberedar

pengindragassemikonduktor.Tentunyadibedakanolehsensitivitassensor

tersebut,semakinmahalmakasensitivitassemakinbagus.Pengindragas

tersebutbekerjadengansemakintinggikonsentrasigasmakaresistansinya

semakinrendah.

Sensormemerlukanduasumbertegangan,yakniteganganpemanas

(VH)dantegangansirkit/rangkaiansensor(Vc).Teganganpemanasdipakai

padapemanasterintegrasiuntukmempertahankanelemensensorpadasuhu

tertentu yang optimal. Tegangan sirkitdigunakan untukmemungkinkan

pengukurantegangan(VRL)antarkeduaterminaltahananbeban(RL)yang

dihubungkan seridengan sensor.Suatu sirkitcatu daya umum dapat

digunakan baikuntukVcmaupun VH untukmemenuhikebutuhan listrik

sensor.BerikutiniGambar2.7merupakanskematikdarirangkaiansensor

gas.

Gambar2.7Skematikrangkaiansensor.

(Riska,2017.)



10

Keterangan:

1dan4elektrodapemanas

2dan3elektrodasensor

VH=Voltagepemanas

Vc=VoltageSirkitSensor

RL=tahananbeban

RL=Voltageantarkeduaterminaltahananbeban

Rs=tahanansemikonduktorsensor

Konsumsidaya(Ps)padasemikonduktordibawah15mW.Besarnya

konsumsidayadapatdihitungdenganmenggunakanrumusberikut:

.......................................................(2.3)=PS
( -VC VRL)

2

RS

Keterangan:

Ps=dayayangdipakai

VC=teganganmasuk

VRL=tengangankeluaran

Rs=hambatanpadasensor

Tahanansensordapatdihitungdenganrumusberikut:

..............................................(2.4)Rs= ×
-VC VRL

VRL
RL

VRLdiukurlebihdahulu.

2.2.2.1 PrinsipKerjaSensorGas

Sensorgasterdiridarielemensensor,dasarsensordantudungsensor.

Elemen sensor terdiridaribahan sensor dan bahan pemanas untuk

memanaskan elemen.Elemen sensormenggunakan bahan-bahan seperti
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timah(IV)oksidaSnO2,wolfram (VI)oksidaWO3,danlain-lain,tergantung

pada gasyang hendakdideteksi.Gambarberikutmenunjukkan susunan

(struktur)dasarsensorgas. Gambar2.8 berikutmenunjukkan susunan

(struktur)dasarsensorgas.

Gambar2.8Susunandasarsensorgas

(Riska,2017.)

Bilasuatukristaloksidalogam sepertiSnO2dipanaskanpadasuhu

tinggitertentudiudara,oksigenakanteradsorpsipadapermukaankristal

denganmuatannegatif. Elektron-elektrondonorpadapermukaankristal

ditransferke oksigen teradsorpsi,sehingga menghasilkan suatu lapisan

ruangbermuatanpositip. Akibatnyapotensialpermukaanterbentuk,yang

akanmenghambataliranelektron. Didalam sensor,aruslistrikmengalir

melaluibagian-bagianpenghubung(batasbutir)kristal-kristalmikroSnO2.

Pada batas-batas antar butir, oksigen yang teradsorpsi membentuk

penghalangpotensialyangmenghambatmuatanbebasbergerak.Tahanan

listriksensordisebabkanolehpenghalangpotensialini. Gambar2.9berikut

menunjukkanmodelpenghalangpotensialantarbutirkristalmikroSnO2pada

keadaantanpaadanyagasyangdideteksi.
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Gambar2.9Modelpenghalangantarbutirpadakeadaantanpagasyang

dideteksi.

(Riska,2017.)

Keterangan:

eVs=nilaienergipenghalangpermukaan

Dalam lingkungan adanya gas pereduksi, kerapatan oksigen

teradsorpsibermuatan negatif pada permukaan semikonduktor sensor

menjadiberkurang,sehinggaketinggianpenghalangpadabatasantarbutir

berkurang. Ketinggian penghalang yang berkurang menyebabkan

berkurangnyatahanansensorbutirdalam lingkungangas. Gambar2.10

adalahmodelpenghalangpotensialantar-butirdalam lingkungangas.
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Gambar2.10Modelpenghalangpotensialantar-butirdalam

lingkungangas.

(Riska,2017.)

2.2.2.2 Sensitivitasterhadapberbagaigas

Gambar2.11 menunjukkan sensitivitas relatifTGS2620 terhadap

berbagaigas.

Gambar2.11Sensitivitassensorgas

SumbuYmenunjukkanrasioresistansisensorpadaberbagaigas(Rs)

terhadapresistansisensorpadaetanol300ppm (Ro).Denganmenggunakan

rangkaianpengukurandasaryangdiilustrasikanpadaGambar.2.7dengan

nilaiRLyangsesuaidengannilaiRsdalam etanol300ppm,akanmemberikan

perubahantegangankeluaransensor(VRL)sepertiyangditunjukkanpada

Gambar2.12.
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Gambar2.12Sensitivitasuntukberbagaigas

2.2.2.3Ketergantungansuhudankelembaban

Gambar2.13menunjukkanketergantungansuhudankelembaban

TGS2620.SumbuYmenunjukkanrasiotahanansensorpada300ppm etanol

dibawahberbagaikondisiatmosfer(Rs)terhadapresistansisensorpada

etanol300ppm pada20°C/65% RH (Ro). Tabel1menunjukkantabelnilai

rasio tahanansensor(Rs/Ro)dengankondisiyangsamasepertiyang

digunakanuntukmenghasilkanGambar2.13

Gambar2.13Keterangansuhudankelembaban(Rs/Ro)

Tabel2.1 Ketergantungansuhudankelembaban(nilaikhasRs/Ro

untukGambar2.13)

Tabel2.1Ketergantungansuhudankelembaban

RH/C0 35%RH 50%RH 65%RH 95%RH

-10

0

10 1.48

1.72

1.30

1.80

1.35

0.96
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20

30

40

1.37

1.04

0.85

1.20

0.88

0.73

1.00

0.74

0.62

0.75

0.63

0.57

Gambar2.14menunjukkankurvasensitivitasuntukTGS2620keetanol

dibawah beberapa kondisisekitar.Sementara suhu mungkin memiliki

pengaruhbesarpadanilaiRsabsolut,baganinimenggambarkanfaktabahwa

efek pada kemiringan rasio tahanan sensor(Rs /Ro)tidak signifikan.

Akibatnya,efeksuhupadasensorbisadenganmudahdikompensasikan.

Gambar2.14Rasioperubahanketahanandibawahberbagaikondisi

sekitar.

Untukdesainsirkuitekonomis,termistordapatdigabungkanuntuk

mengkompensasisuhu(untukinformasitambahantentangkompensasi

suhu pada desain rangkaian, lihat Technical-technical 'Technical

Information'mengenaiPenggunaanSensorTGSuntukdetektorlehergas

beracundanledak).Bentukgasdapatdibedakanmenjadi:
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- Golonganbelerang(sulfurdioksida,hidrogensulfida,sulfataerosol).

- Golongannitrogen(nitrogenoksida,nitrogenmonoksida,amoniak,dan

nitrogendioksida).

- Golongankarbon(karbondioksida,karbonmonoksida,hidrokarbon).

Sedangkanjenispencemaranudaraberbentukpartikelmenjaditigayaitu:

- Mineral(anorganik)dapatberuparacunsepertiairraksadantimah.

- Bahanorganikyangterdiridariikatanhidrokarbon,klorisasialkan,benzene.

- Makhlukhidupterdiridaribakteri,virus,telurcacing.

Sementara itu, jenis pencemaran udara menurut tempat dan

sumbernya.Dibedakanmenjadidua,yaitu:

- Pencemaranudarabebasmeliputisecaraalamiah(letusangunungberapi,

pembusukan,danlain-lain)danbersumberkegiatanmanusia,misalnya

berasaldarikegiatanindustri,rumahtangga,asapkendaraanbermotor.

Pencemaran udara ruangan meliputidariasap rokok,bau tidak sedap

diruangan.

2.3 Mikrokontroler

Mikrokontroleradalahsebuahchipyangberfungsisebagaipengontrol

rangkaian elektronik dan dapat menyimpan program didalamnya.

MikrokontrolerpadaumumnyaterdiridariCPU (CentralProcessingUnit),

memori,I/OtertentudanunitpendukungsepertiAnalog-to-DigitalConverter

(ADC) yang sudah terintegrasididalamnya. Kelebihan utama dari

mikrokontrolerialahtersedianyaRAM danperalatanI/Opendukungsehingga

ukuranboardmikrokontrolermenjadisangatringkas.

Mikrokontrolertersusundalam satuchipdimanaprosesor,memori,

dan I/O terintegrasimenjadisatu kesatuan kontrolsistem sehingga

mikrokontrolerdapatdikatakansebagaikomputerminiyangdapatbekerja

secarainovatifdengankebutuhansistem.
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2.3.1 Arduino

Arduino adalahpengendalimikrosingle-boardyangbersifatopen-

source,diturunkan dariWiring platform,dirancang untuk memudahkan

penggunaanelektronikdalam berbagaibidang.Arduinotidakhanyasekedar

sebuahalatpengembangan,tetapiiaadalahkombinasidarihardware,bahasa

pemrogramandanIntegratedDevelopmentEnvironment(IDE)yangcanggih.

IDEadalahsebuahsoftwareyangsangatberperanuntukmenulisprogram,

meng-compile menjadikode binerdan meng-upload ke dalam memory

microcontroller.

Bahasayangdipakaidalam Arduinobukanassembleryangrelatifsulit,

tetapibahasa C yang disederhanakan dengan bantuan pustaka-pustaka

(libraries) Arduino. Arduino memiliki kelebihan dibandingkan dengan

perangkatkontrollerlainnyadiantaranyaadalah:

- Tidakperluperangkatchipprogrammerkarenadidalamnyasudahada

bootloadderyangakanmenanganiuploadprogram dariternat.

- SudahmemilikisaranakomunikasiUSB,Sehinggapenggunalaptopyang

tidakmemilikiportserial/RS323bisamenggunakannya.

- Memilikimodulsiappakai(Shield)yangbisaditancapkanpadaboard

arduino.Contohnya:shieldGPS,Ethernet,danlain-lain. 

Arduino sendiritelah mengeluarkan bermacam-macam produkdan

tipesesuaidengankebutuhanparaperancangelektronik.Macam-macam

arduinotersebutdiciptakanberdasarkanskilldankeahlianparaperancang

sampaidimanakemahirannyadalam menggunakanperangkatarduinoitu

sendirimulaidarisegipemrograman,darisegielektronik,dan darisegi

seberapaluaspengaplikasiannyaterhadapperangkatelektronik.Jenis-jenis

arduinotersebut,diantaranyaadalah:

- ArduinoUNO

- ArduinoMEGA

- ArduinoYun
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- ArduinoEsplora

- ArduinoLilypad

- ArduinoPromini

- ArduinoNano

- ArduinoFio

- ArduinoDue

DenganbegituberagamnyapapanArduinoyangadadipasaran,tipe

papanyangpalingbanyakdigunakanolehparaaktivisArduinosaatiniadalah

tipeDuemilanoveatauUno. Arduino Uno adalahgenerasiyang terakhir

setelah Duemilanove dan darisisiharganya sedikitlebih mahalkarena

memilikispesifikasiyanglebihtinggi(KadirAbdul,2015).

2.3.2ArduinoMega

Arduino Mega 2560 adalah papan mikrokontroler yang

berbasis ATmega2560. Inimemiliki54pininput/outputdigital(15dapat

digunakan sebagaioutputPWM),16 inputanalog,4 UART (portserial

perangkatkeras),osilatorkristal16MHz,koneksiUSB,colokanlistrik,header

ICSP,Dantombolreset. BerikutiniGambar2.15merupakanpapanarduino

mega..

Gambar2.15ArduinoMega
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Arduino mega berisisemua yang dibutuhkan untuk mendukung

mikrokontrolercukup hubungkan ke komputerdengan kabelUSB atau

nyalakandenganadaptorAC-ke-DCataubateraiuntukmemulai. PapanMega

2560kompatibeldenganperisaiyangdirancanguntukUnodanbekaspapan

DuemilanoveatauDiecimila.Nama“Mega”berartisatudalam bahasaItalia,

untukmenandaipeluncuranArduino1.0.Megadanversi1.0akanmenjadi

versireferensidariArduino.Megaadalahyangterbarudalam serangkaian

boardUSB Arduino,dansebagaimodelreferensiuntukplatform Arduino,

untukperbandingandenganversisebelumnya,lihatindeksboardArduino.

2.3.3 KomponenUtamaArduinoMega

Mega2560tidakmenggunakanchipdriverUSB-to-serialFTDIyang

digunakandalam desainmasalalu. 

BerikutinigambarpinmappingATMega2560yangditunjukkanpada

Gambar2.16.

Gambar2.16PinMikrokontrolerATMEGA2560
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Sebagaigantinya,ATmega16U2(ATmega8U2dalam revisi1danrevisi

2papanArduino)yangdiprogram sebagaiconverterUSB-to-serial. Revisi2

daridewanMega2560memilikisebuahresistoryangmenarikgaris8U2HWB

keground,sehinggamemudahkanuntukdimasukkankedalam modeDFU. 

Revisi3dewanArduinodanGenuinoMega2560saatinimemiliki

beberapafiturperbaikansebagaiberikut:

- pinout:pinSDAdanSCL-didekatpinAREF-danduapinbarulainnya

diletakkan didekatpin RESET,IOREF yang memungkinkan perisai

untukmenyesuaikanvoltaseyangdiberikandaripapan. Dimasadepan,

perisaiakankompatibelbaikdenganpapanyangmenggunakanAVR,

yangberoperasidengan5V dandenganboardyangmenggunakan

ATSAM3X8E,yangberoperasidengan3.3V. Yangkeduaadalahpin

yangtidakterhubung,yangdicadangkanuntuktujuanmasadepan.

- RangkaianRESETyanglebihkuat.

- Atmega16U2menggantikan8U2.

2.3.4 Bagian-bagiandariArduinoMega

Berikutbagian–bagiandariarduinoyangtampakpadaGambar2.17.

6

9

1
12

14

2

1

0

54

3
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Gambar2.17Bagian-bagianArduinoMega

Tabel2.2konfigurasipinarduinomega,pin-pinselanjutnyadapatdilihatdi

lampiran.

Tabel2.2KonfigurasiPinArduinoMega

NomorPin NamaPin NamaBagianPin

1

2

3

4

5

6

7

PG5(OC0B)

PE0(RXD0/PCINT8)

PE1(TXD0)

PE2(XCK0/AIN0)

PE3(OC3A/AIN1 )

PE4 ( OC3B/INT4 )

PE5 ( OC3C/INT5 )

Digitalpin4(PWM)

Digitalpin0(RX0)

Digitalpin1(TX0)

-

Digitalpin5(PWM)

Digitalpin2(PWM)

Digitalpin3(PWM)

2.3.5 SoftwareArduinoIDE

IDE itu merupakan kependekan dariIntegrated Developtment

Enviroenment, atau secara bahasa mudahnya merupakan lingkungan

terintegrasiyang digunakan untuk melakukan pengembangan.Disebut

sebagailingkungan karena melaluisoftware inilah Arduino dilakukan

pemrograman untuk melakukan fungsi-fungsiyang dibenamkan melalui

sintakspemrograman.Arduinomenggunakanbahasapemrogramansendiri

yangmenyerupaibahasaC.BahasapemrogramanArduino(Sketch)sudah

dilakukan perubahan untuk memudahkan pemula dalam melakukan

pemrograman dari bahasa aslinya. Sebelum dijual ke pasaran, IC

mikrokontrolerArduinotelahditanamkansuatuprogram bernamaBootlader

 yang berfungsi sebagai penengah antara compiler Arduino dengan

mikrokontroler.
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ArduinoIDEdibuatdaribahasapemrogramanJAVA.ArduinoIDEjuga

dilengkapidenganlibraryC/C++yangbiasadisebut Wiring yangmembuat

operasiinputdanoutputmenjadilebihmudah.ArduinoIDEinidikembangkan

darisoftware Processing yangdirombakmenjadiArduinoIDEkhususuntuk

pemrogramandenganArduino.

2.4 DrivermotorDC

DrivermotorDC tipe H-Bridge menggunakan powerdriverberupa

transistor. Rangkaian driver motor DC H-Bridge transistor ini dapat

mengendalikanarahputaranmotorDC dalam 2arahdandapatdikontrol

denganmetodePWM (pulseWidthModulation)maupunmetodesinyallogika

dasarTTL(High)dan(Low).UntukpengendalianmotorDCdenganmetode

PWM makadenganrangkaiandrivermotorDCinikecepatanputaranmotor

DCdapatdikendalikandenganbaik. Apabilamenggunakanmetodelogika

TTL0dan1makarangkaianinihanyadapatmengendalikanarahputaran

motorDCsajadengankecepatanputaranmotorDCmaksimum.Rangkaian

drivermotorDCH-Bridgeinimenggunakanrangkaianjembatantransistor4

unitdenganproteksiimpulsteganganinduksimotorDCberupadiodayang

dipasangparaleldenganmasing-masingtransistorsecarareversebias.

RangkaiandrivermotorDCsecaradetildapatdilihatpadaGambar2.18
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Gambar2.18RangkaianDriverMotorDCH-BridgeTransistor

Proses mengendalikan motorDC menggunakan rangkaian driver

motorDCH-Bridgediatasdapatdiuraikandalam beberapabagiansebagai

berikut:DriverMotorDCdenganmetodelogikaTTL(0dan1)atauHighdan

Low hanyadapatmengendalikanarahputarmotorDCdalam 2arahtanpa

pengendalian kecepatan putaran (kepatan maksimum). Untuk

mengendalikanmotorDCdalam 2arahdenganrangkaiandrivermotordcH-

bridge diatas konfiguarasi kontrol pada jalur input adalah dengan

memberikaninputberupalogikaTTLkejalurinputA danB. Berikutini

Gambar2.19adalahgambardrivermotordcH-bridge.
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Gambar2.19DriverMotorH-BridgeControllerModule

Untukmengendalikanarahputarsearahjarum jam adalahdengan

memberikanlogikaTTL1(high)padajalurinputAdanlogikaTTL0(low)

padajalurinputB.Untukmengendalikanarahputarberlawananarahjarum

jam adalahdenganmemberikanlogikaTTL1(high)padajalurinputBdan

logikaTTL0(low)padajalurinputA.

Berikutinimerupakanbagian-bagiandarimoduldriverH-Bridgeyang

ditunjukkanpadaGambar2.20.

Gambar2.16Pin-pinDriverMotorH-BridgeControllerModule

DrivermotorDCdenganmetodePWM (PulseWidthModulation)dapat

mengendalikan arah putaran motor DC dan kecepatan motor DC

menggunakanpulsaPWM yangdiberikankejalurinputA danB,dimana

konfigurasisinyalkontrolsebagaiberikut.Untukmengendalikanarahputar

motorDC searahjarum jam dengankecepatandikendalikanpulsaPWM

makajalurinputBselaludiberikanlogikanTTL0(Low)danjalurinputA

diberikanpulsaPWM.

7
8

123456
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UntukmengendalikanarahputarmotorDCberlawananarahjarum jam

dengan kecepatan dikendalikan pulsa PWM maka jalurinputA selalu

diberikan logikan TTL 0 (Low)dan jalurinputB diberikan pulsa PWM.

KecepatanputaranmotorDC dikendalikanolehpersentasiton-dutycycle

pulsaPWM yangdiberikankejalurinputrangkaiandrivermotorDCH-bridge

transistordiatas.BerikutinigambarPin-pinDriverMotorH-BridgeController

ModuleyangditunjukkanpadaGambar2.20.

Tabel2.3Pin-pinmodulDriverMotorH-Bridge

No. Namapin Keterangan

1

2

3

4

5

6

7

8

Vcc

Ground

Dirkiri

Dirkanan

Pwm kanan

Pwm kiri

Output1

Output2

5V

0V

Enablekiri

Enablekanan

Kecepatanmotorkanan

Kecepatanmotorkiri

Keluaranmotor1

Keluaranmotor2

Denganpengalamatanpininiandadapatmemilihsaluranmotoruntuk

memulai,menentukanarahmotor(polaritas),mengaturkecepatanmotor

(PWM),menghentikan dan memulaimotor,serta memantau penyerapan

sesaatpadasetiapsaluran.

2.5 MotorDC

MotorDC(DirectCurrent)adalahjenismotorpalingsederhana,yang

memilikiduakabel,yaitucatudayadanground.Contohmotoriniditunjukkan

padaGambar2.21.
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Gambar2.21MotorDC

Pemberiancatudayabolehbolak–balikuntukmemberikanefekarah

putaranyangberbeda.Motorjenisinibiasadigunakanpadakipasanginatau

untuk menggerakkan roda mobilmainan. Berikutinigambarmotordc

sederhanadandiagram forwardreverseyangditunjukkanpadaGambar2.22

dan2.23.

Gambar2.22MotorDCsederhana
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a.Diagram forward b.Diagram reverse

Gambar2.23Diagram forwarddanreversemotorseri

MotorDCmemilikiduabagianpenting.Bagianpertamaadalahstator,

yaitubagiankeduadinamakanrotor,yaknibagianyangberputar. Dirotor

inilah,porosdiletakkan.Diujungporosdapatdipasangobjek(misalnyapuli)

yangingindiputar.

Pulse width modulation (PWM) adalah suatu teknik yang

memungkinkan pin digitaldapatbernilaibulatantara 0 – 255 (untuk

mencerminkan isyaratanalog)dengan perubahan nilaidilakukan secara

periodis.HalinibermanfaatuntukmengaturkecerahanLEDataukecepatan

motor.

Arduinomegamenyediakan14pinPWM. Masing-masingditandai

dengansimbol~.Pin-pinPWM yaitupin2,3,4,5,6,7,8,9,10,11,12,13,44,

45,dan46.Untukmenghasilkannilaianalogdipin-pinPWM.

PWM dilakukan dengan memodulasi daur tugas (duty cycle)

gelombang kontak. Gelombang kotak adalah gelombang yang secara

periodisbernilai0dan1secarabergantian.

DenganmenggunakanPWM,kecerahanLED sepertidiatur,padahal

yangterjadisebenarnyaadalahterjadikeadaanmatidanhidupdalam waktu
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yangsangat.Haliniberlakupengaturankecepatanmotor(KadirAbdul,2015).

2.6 LiquidCristalDisplay(LCD)

Liquidcrystaldisplay(LCD)biasadipakaiuntukmenampilkanteks.

SalahbentuknyaditunjukkanpadaGambar2.24yangdapatdigunakanuntuk

menampilkan2x16karakter.Komponeninimemiliki16pin.

Gambar2.24LCDdisplay2x16karakter
(kadirAbdul,2015)

LCDmempunyaipinDATA,kontrolcatudaya,danpengaturkontras

tampilansepertipadaTabel2.4menunjukkanfungsike-16pindiLCD.

Tabel2.4KonfigurasipindariLCD2x16

Nomor

PIN

Nama Fungsi Keterangan
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1

2

3

4

5

6

7

8

9

10

11

Vss

Vdd

Vee

RS

R/W

E

D0

D1

D2

D3

D4

Power

Power

ContrasAdj

Command

Command

Command

IatauO

IatauO

IatauO

IatauO

IatauO

Dihubungkankeground

Catudayapositif

(-2)0–5V

RegisterSelect

- RS=Highuntukmengirim data

- RS=Lowuntukmengirim instruksi

Read/Writecontrolbus

- R/W =Highuntukmembacadatadi

LCD

DataEnable

- E=Highsupayauntukmembaca

datadiLCD

DataLSB

Data

Data

Data

Data

12

13

14

15

16

D5

D6

D7

BLA

BLK

IatauO

IatauO

IatauO

Power

Power

Data

Data

DataMSB

Catudayapositifuntuklayar

Catudayanegatifuntuklayar

Berikutinimerupakangambarkonfigurasipin-pinpadaLCD.Seperti
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yangditunjukkanpadaGambar2.25.

Gambar2.25Konfigurasidaripin-pinLCD

(kadirAbdul,2015)

Fungsidaripin-pinpadakonfigurasidariLCDyaitu:

1.PinDATAdapatdihubungkandenganbusdatadarirangkaianlainseperti

microcontrollerdenganlebardata8bit.

2.PinRS(RegisterSelect)berfungsisebagaiindikatoratauyangmenentukan

jenisdatayangmasuk,apakahdataatauperintah.Logikalowmenunjukan

yangmasukadalahperintah,sedangkanlogikahighmenunjukandata.

3.PinRatauW (ReadWrite)berfungsisebagaiinstruksipadamoduljikalow

tulisdata,sedangkanhighbacadata.

4.PinE(Enable)digunakanuntukmemegangdatabaikmasukataukeluar.

5.PinVLCDberfungsimengaturkecerahantampilan(kontras)dimanapinini

dihubungkandenganvariabelresistor,jikatidakdigunakandihubungkanke

ground,sedangkantegangancatudayakeLCD(KadirAbdul,2015).

2.7 BluetoothModule

BluetoothModule adalahsebuahmodulBluetoothSPP (SerialPort

Protocol)yangmudahdigunakanuntukkomunikasiserialwireless(nirkabel)
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yang mengkonversiportserialke bluetooth. Menggunakan modulasi

bluetoothV2.0+EDR(EnchancedDataRate)3Mbpsdenganmemanfaatkan

gelombangradio berfrekuensi2,4GHz.Gambar2.26merupakangambar

modulbluetooth.

Gambar2.26BluetoothModule
(Sumber:kadirAbdul,2015)

Modulinidapatdigunakansebagaislavemaupunmaster.Bluetooth

memiliki2 modekonfigurasi,yaituAT modedanCommunicationmode.

BerikutiniGambar22.7pin-pinkakibluetoothmodule.

Gambar2.27Pin-pindarikakibluetoothmodule.

AT mode berfungsiuntuk melakukan pengaturan konfigurasidari

bluetooth module. Sedangkan Communication mode berfungsiuntuk

melakukankomunikasibluetoothdenganpirantilain. Berikutinipin-pin

modulbluetoothbesertafungsinyayangditunjukkanpadatabel2.5.

Tabel2.5Pin-pinmodulbluetooth
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No. NomorPin Nama Fungsi

1

2

3

4

5

6

Pin1

Pin2

Pin3

Pin4

Pin5

Pin6

Wakeup

Vcc

GND

TXD

RXD

STATE

-

Sumbertegangan

5V

Groundtegangan

Mengirim Data

MenerimaData

-

Dalam penggunaannya, bluetooth dapat beroperasi tanpa

menggunakandriverkhusus.Untukberkomunikasiantarbluetooth,minimal

harusmemenuhiduakondisiberikut:

1.Komunikasiharusantaramasterdanslave.

2.Passwordharusbenar(saatmelakukanpairing).

Spesifikasidarimodulbluetooth

Hardware:

- Sensitivitas-80dBm (Typical)

- DayatransmitRFsampaidengan+4dBm.

- Operasidayarendah1,8V–3,6VI/O.

- KontrolPIO.

- AntarmukaUARTdenganbaudrateyangdapatdiprogram.

- Denganantenaterintegrasi.

Software:

- Defaultbaudrate9600,Databit:8,Stop bit= 1,Parity:No Parity,

mendukungbaudrate:9600,19200,38400,57600,115200,230400dan

460800.

- Autokoneksipadasaatdevicedinyalakan(default).
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- Autoreconnectpadamenitke30ketikahubunganputuskarenarange

koneksi.


