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-

RINGKASAN

RANCANG BANGUN SISTEM PENGUKURAN PERUBAHAN
KECEPATAN DAN PERCEPATAN GERAK LURUS
BERUBAH BERATURAN (GLBB) MENGGUNAKAN MIKROKONTROLER

Sistem pengukuran perubahan kecepatan sesaat sangat diperlukan kaarena memiliki
berbagai peran dalam pengukuran besaran fisika yang lain. Misalnya pengukuran setelah dua
materi bertumbukan untuk mempelajari pola-pola momentum yang terjadi, menentukan
viskositas cairan. Maka pengukuran kecepatan dibutuhkan sistem pengukuran waktu yang

. akurat,

Pada penelitian ini pengukuran kecepatan dilakukan dengan inframerah sebagai
sumber cahaya dan phototransistor sebagai sensornya. Pada rancangan ini dibutubkan 4 buah
sensor dengan jarak yang berbeda-beda. Dari sensor kemudaian akan diteruskan ke
pengkondisian sinyal untuk diubah menjadi digital agar dapat diolah oleh mikrokontroler.
Pada mikrokontroler tersebut akan dihitung waktu tempuh dari 4 buah sensor tersebut
kemudaian dihirang sehingga keluaran adri LCD adalah kecepatan, kecepatan tiap segmen,
schingga akan didapatkan kecepatan pada jarak 25 cm, 50 cm, dan 100 cm. Disamping itu
dengan mémasukkan parameter kecepatan, maka akan secara otomatis didapatkan nilai
percepatannya.

Analisis yang diperoleh dari perancangan peralatan yang dibuat, didapatkan Peralatan
yang dibuat dapat melakukan pengukuran kecepatan dan percepatan dengan baik  dengan
kesalahan relatif terbesar 1,3615 %, Kesalahan yang terdapat pada pengukuran diakibatkan.
oleh faktor komponen terutama respon LDR yang terjadi delai puluhan milidetik dan delay
instruksi mikrokontroler.
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SUMMARY

Desing of Sistem Measurement of Velocity and Acceleration -
Base in Microcontroller

It is verry impottant to measure of velocity at any time. It variable have coleration in
physics variable for more another application. For example, velocuty can be uses ini
momentum caracteritic, lignid viscocity, etc. For its application must use an accurate time
measurement,

This reaseach has been design of velocity measuremen use an LDR (ligh dependent
resistor). It used four sensor in four location to get time of motion. This sensor will be
transmitte of signal after get of sample gate the hole. Signal conditional circuit will
transmitte clock to port of microcontroler later this. The microcontro]er. calculated time at
start to stop of motion and convertion it to velocity automaticly. The velocity will be
recorded at variation distance, there are 25 cm, 50-¢m, and 100 cm, '

Tins reaseach get instrument for measurement of velocity by a relatif error at-1,3615 .

This crror contributed from sensor delay and nwicrocontroller delay after excecution of

progragk.
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BABI
PENDAHULUAN

Waktu merupakan besaran fisis yang paling mendasar disamping besaran fisis panjang
dan besaran fisis massa. Sistem pengukuran waktu yang pendek dan akurat sangat diperfukan
dalam ilmu fisika dan teknik. Misalnya untuk mengamati perubahan kecepatan sesaat setelah
dua materi bertumbukan, diperlukan pengukuran dalam orde sentimeter dan waktu mikrodetik.
Demikian juga untuk menentukan viskositas caivan, misalnya wntuk mengetahui kadar
kekentalan oli. Cara yang digunakan adalah dengan menjatuhkan scbuah peluru, lalu dihitung
percepatan dan “terminal velocity” nya sehingga dibutuhkan sistem pengukuran waktu
dengan orde milidetik yang akurat.

Pada tahun 1995 majalah popular electronics memuat artikel tentang mikrokontroler
yang pertama yang disebut Altair 8800 [4]. Inti dari mikrokontroler tersebut adalah
mikroprosesor 8080 yang dilengkapi dengan memori 256 bytes. Sejak saat itu mikrokontroller
terus berkembang schingga berukuran keeil, keeepatan tinggi, jumlah komponen sedikit dan
harga murah. Hampir semua alat kontrol, kalkulator, dan peralatan digital menggunakan
mikrokontroler. Saat ini mikrokontroler telah dilengkapi dengan interface untuk peralatan Iuar
berupa saklar, relai, sensor dan lain-lain sehingga dapat digunakan sebagai sistem pengukur {1]

Pengukuran perubahan kecepatan orde séntimeter per milidetik tidak dapat dilakukan
sccara manual, karcna rcspon manusia tidak akurat untuk menghidupkan dan mematikan alat
pengukur waktu (misalnya stopwach) pada orde ini. Disamping itu masth harus dilakukan
perhitungan secara manual karena yang terukur adalah besaran jarak dan besaran waktu. Oleh
karena itu diperlukan alat yang secara otomatis dapat menghidupkan dan mematikan pewaktu
dengan sensor, mengukur selang waktu orde milidetik, melakukan perhitungan dan
menampilkan hasil pada sistem peraga.

Disisi lain, berbagai jenis mikrokontroler  telah diproduksi olch perusahaan
semikonduktor, diantaranya Motorola, lHitachi, Zilog, Rabbit, NEC, ATMEL, Intel,
Microchips, dll. Masing-masing perusahaan memberikan kode IC, arsitektur dan bahasa
pemrograman yang berlainan, Setiap jenis IC menawarkan berbagai fasilitas dan kelebihan
yang dimiliki. Ada yang mengunggulkan lebar bit, kemampuan internal, kapasitas memori,
cara pengisian program, dimensi, kecepatan melakukan instruksi, dan 'bgnyak fitur yang

dikembangkan untuk menyclesaikan suatu pckerjaan dengan mikrokontroler.

(UPT-PUSTAK Thpja)




Secara umum mikrokontroler memiliki kesamaan dengan mikroprosesor yaitu sebuah
chips yang dapat melakukan pemrosesan data secara digital sesuai dengan perintah bahasa
assembly yang diberikan, Tetapi ada perbedaan yang mendasar pada keduanya.
Mikroprosesor memerlukan perangkat pendukung (RAM, Harddisk, VGA card, monitor,
keyboard, floppy disk, dll) dalam melakukan instruksi. Kesatuan dari mikroprosesor dan
perangkat pendukung tersebut yang kemudian di sebut mikrokomputer atau komputer.
Mikrokontroler merupakan chip tunggal yang dapat menjalankan instruksi tanpa peripheral
pendukung. Memang mikrokontroler tidak secerdas mikroprosesor. Akan tetapi jika tingkat
kepandaian yang dimiliki tefah cukup untuk menjalankan bagian dari suatu instrumen, maka
mikrokontroler adalah pilihan pertama karena memiliki kelebihan dalam hal harga, kerumitan
rangkaian tereduksi, dan dimensi instrumen mejadi lebih kecil. Akhirnya pada masa sekarang
penggunaan mikrokontroler telah menjadi tren pada desain teknologi elektfonika. Hal ini
disebabkan karena teknologi c/ip mikrokontroler dapat mereduksi sistem digital diskrit
dengan digantikan perangkat hinak yang diprogram kemudian diisikan dalam chip tersebut. |

Sebagai contoh, timbangan surat pada kantor pos, selain menampilkan berat surat juga
dapat menampilkan rupiah yang harus dibayar pengirim, karena peraturan tentang taif dari
PT. POS diprogram dalam IC mikrokontroler dan dijadikan bagian rangkaian pemroses alat
tersebut. Ini tentu saja terobosan baru karena sebelum menggunakan mikrokoni:roler hampir
“tidak mungkin permasalahan ini diselesaikan dengan rangkaian diskrit ( IC TTL atau
CMOS). Kalaupun mampu dibuat dapat dibayangkan seberapa besar timbangan tersebut,
mungkin sebesar almari. _

Contoh lain misalnya frafics-light dipersimpangan jalan. Kesibukan jalan raya
menuntut adanya pengaturan lama lampu merah kuning atau hijau menyala. Pada pagi hari
pukul 08.00 kepadatan memuncak dari arah luar kota menuju pusat kota, maka lampﬁ merah
jalan ini harus dibuat menyala lebih cepat dan lampu hijau lebih lama, Pada malam hari
karena jalanan sepi maka diperlukan hanya nyala lampu kuning berkedip saja. Kadang
diperlukan juga tombol tunda kerena pada saat tertentu banyéknya orang yvang akan
menyeberang, dan seterusnya. Ini tentu saja akan sangat rumit jika tidak menggunakan
perangkat mikrokontroler dalam pengaturan sitim pewaktuan yang melibatkan jam, hari
bahkan bulan dalam satu tahun.

Perangkat wartel dituntut memiliki kemampuan merekam lama pembicaraan, kode
area yang dituju, jam pemanggilan, tanggal-tanggal istimewa, dan semua ini dikonversi
menjadi nilai rupiah sebagai kompensasi biaya pembicaraan yang langsung dapat diprint,
Selain itu tentu saja harus mengikuti peraturan penggunaan pulsa telepon yang ditetapkan




oleh PT. Telkom yang sewaktu-waktu dapat berubah. Ini hampir mustahil jika dirangkai
menggunakan 1C diskrit, dan mikrokontroler menyelesaikan tuntas permasalahan ini.

Sebuah perangkat agar dapat melakukan komunikasi serial dengan komputer melalui
COM]1 atau COM2 maka data harus dalam format serial dengan baudrate harus sama antara
pengirim dan komputer penerima. Penggunakan format data harus mengikuti standar
internasional UART (Universal Asynchroun Receive Transmiite). Dengan menggunakan
mikrokontroler maka penyelesaian masalah tersebut sangat sederhana karena telah disediakan
pin Rx dan Tx yang dapat diprogram untuk melakukan komunikasi secara serial. Bahkan
sekarang penggunaan sistem komunikasi serial mikrokontroler ini telah menembus ke TCP/IP
yaitu protokol yang dapat menghubungkan mikrokontroler ke internet sehingga sistem
instrumen yang dibuat, dapat dikendalikan atau diakses dari seluruh dunia.

Bagaimana jika ingin mencacah sebuah benda yang dalam orde ribuan secara
otomatis, tentu saja diperlukan IC counter yang dihubungkan dengan gerbang-gerbang dasar
yang rumit. Jika menggunakan mikrokontroler tidak memeriukan perangkat tambahan karena
telah ada fasilitas pencacah 2 x 16 bit di dalamnya. Pemakai tinggal melakukan pengesetan
secara software dari timer yang tersedia untuk menghitung pulsa-pulsa pencacahen yang
dimasukkan pada kaki TO atau T1 yang mampu mencacah masing-masing 65535 kejadian.
Hasilnya dapat ditampilkan ke display seven Segment atau LCD.

Gambaran tersebut hanya sedikit contoh sebuah permasalahan yang dapat direduksi
dari segi kompleksitas rangkaian, dimensi maupun biaya dalam sebuah instrumen.
Selanjutnya masih banyak terobosan yang dapat dicapai dengan mikrokontroler yang tidak
dapat dilakukan sebelumnya. Maka tidak mengherankan jika para praktisi elektronik mulai
menekuni dap melakukan optimalisasi perangkat mikrokontroler .






