BAB 1
PENDAHULUAN

H
1.1, Latar Belakang.
Tekrologd ausialy cara mel akukan se=usty unstuk

memeErihi kebutuhan manusia dengasn bamtuan alat  dan akal,
ringge seakan—akan manpuy pERRErpanjang, mEmEperkuat atag
membuat  lebih  mudah pekerjaan manusia.  Dengan adanys
teknniogi telah memungitinian peEnyelessisn banyak persoxlan
vang dihadapi olsh manusis.

Femaiuvan dsiam  bidsng saln dan teknologi Yang
s « e s _ N
dicapal oleh manusia diikuti dengan meninghkatnya

pEngounaan bomputer di berbagsi bidang.  Romputer dulurmys

slely masyasralat Gmum hanva dikensl sehagat =2lat  bantu
‘ | /
vkl weEper Iuan—iteperlaan Charvbor mimRinya Asfrtul

pembuluan, akuntansi dan lain sebageinya. Dengan  Kemajuan
=zin dan teknolood mabas pe&akaian komputer terssbut  telah
meluss di  berbaogasil bidag, antars lain dalam Eidang
betukteran untul diagnosa suatu  peEnvyakit, dalam hiaang

industri otomotid uantubk sengontrol robot-robot pesbuat

r  sebagesirnys.
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spoiet 1 atauw anbiak ezt kondisi mesin dan iz

Untuk iin delasm tugss skbir ind maks penulis  merencanskan
mapnuat sustu pEreangkst yang dapat mengosrakbkan sensor ke

arah sumbu X dan sumbu ¥ dengan  senggunakan Homputer
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bt

dengan judul Otomatisssi  Pengoperasian Dua  Buah Motors

lLangkah sebagai Penggerab Sensoe.
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Fompuler menjadi bagian yang sangat penting dalam
mendukung kemsjvan yang dicapai  oleh manusiz. Demikian
jugs dengan penggunsan sofitware J progras—program Kompubter
untuk mendukung keperlusn—leperiuan seperti tersebut  di
stas. Bahasa pamrogramans Turbo Pascal merupakan salabh satu
siternatif urtui mendulurgnys, seperti dalam hal
octomatizasi peEngoperasian dus buah motor  langkah  sebagaid
peEnggerak sensor. Dengan bahasa pEmograman Turbo Pascal
aran digunalkan untuk mesherikan perintab-perintabh kepada
komputer sgar memberilen nilai pwtpult tinggl staw logiks 1
pada keluwaran Card Parsllel FRrinter Adapter sehinggs dapat
gdipaka: untuk mengoerakkan due bush motor langkah.

Dengan menghkopel dua  bush  motor langkah ini pada
rangiaian mekanik maka kedous lengan o tersebut akan dapat
bergerak ke arah sumbu X dan sumbu ¥ =sesuai  dengan
keinginan. Derngan demilian maka pada koordinat perpmtmngan
antara lengan sumbuw X dan lengan sumbu ¥ dapat dipasanghan

gengsn kebutuhean. Dengan demikian  kRoordinst

fala
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¥} letzsk sensor  dapat ditentukan. sesuai dengan
kabutuharn. |
1.2, Tujuan FPenelitian.

Dalam tugas &khir ini diambil judul "Oiomatisasi
Fengoper asi an Dué Bualhy HMotoe-  Langkah  ssbhagai  Pengoerak
Sepsny " dengan tujuan sebagail berihkuat s

— Merancang dan membuat rangksiarn melkanik sebagsl sistes
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penggerak sensor yang dapat bevgerak ke arah sumbu X dan

sianbny Y.

— Henggunabkan Lard Parallel Printer

Adapter sebagai

perangkat antar muka yvang merupakan penvalur data dari

mi krokomputer ke kedus buah motor langk

langkah tersebot terkopel pada ranghkai

ah. FKedua motor

an mekanik yang

akan menggerakbkan letal sensor sepanjang sumbu X dan

Saamizn Y.
— HMembuat perangkat lunak vang berupa

galzm ranghka pemakaian peranghkast antar

program lomputer

muka. FPerangkat

lunay berfunos=i sebagsi pengontrol  operasi kedus  buah

motor l1anckah.

1.4, Manfaat Penelitian

Fancangarn peEngoperasian  due  bush

motor Iangkah

sebagail penggeral sensor ini dapat diaplikasikan  untuk

pendeteksian sesuai dengan sSensor yang  terpasang  atagpun

sehagai plotter.,

1.5. Pembstasan Mazalah.
Mengingat keterbatasan waktu, tenag
‘maLa peEmbahasan  tugazs  abkhir
dinmiasi pads penggunaan Card Paralle]
dalam ranghks pengoperasian dua buah motor
program Turbs Pascal, yang diaplikasikan
mekanik. Motor langkah vang digunakan

(o]
langkah sebe=sar 1,8

& dan kemémpuan
ini hanys akan
Printer Adapiter
langkah dengan
pads  rangkaian

mempunyai sudat




1.5. Bistematika Penulisan.

Sistematika penulisan dibuat dalam T bab. Fembahasan
masing-masing tab adalah sebagsi berikut @
Gan I Ferndahuluaan.

Fada bab ini akan dibahas antara lain latsr belakang,
tuiuan dari penelitian, manfaat penelitian, pesbatasan
ma=alah daﬁ cictematiia pEnulisan.

Batz I tLandasan Teori

Fads bab II ini =skan dibahas tentang teori dasar dari
Card Paraliel Printer Adapter, Penguat Darlington, HMotor
ftangkah dan  bkahaca  pemrograman Turbho Fascal, wang

mErupskan baglan—bagtan pokk dat i Btomatisasa
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Fengoperasian Dua Buah Motor Langkah sebagsi Penggerak
Senso.
Baix iIZ Perancangan flat.

Pada hab III ini akasn dibabas mengenail peErancangan
Fernguat Darliingoon, rangkaﬁan mehkantik Yang akan
menghkonvwersi dari gerak rotasi sotor langkabh meniadi gerak
transiasi serta perancangan dan pembusatan perangkat lunak.
Hzbx IV Pengujiian deny Analisa.

Fadas bab ini akan dibashas prosedur keria, penguliian
rerhadap  sudut langkah dari  kedus motor  langkah  dan
pEngUitan terhadap konversi  dari  gerak  rotasi meniadi
geErak translasi.

Babh ¥V Kesimpulan dan saran.
. Fada bhab vang terakhir ini akan disajikan  kesimpulean

dan =aran uwntul pengembangan lebih lanjut dari Qtomatisasi
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Fengoperasian Dus Buah  HMotor Langhah sebagai  Penggerak
Senstr .
Daftar FPustaka.

Pampiran—1amairar.






