Lampiran A. Perhitungan teori dari hasil pengukuran benda bergerak Jatuh bebas

Tabel A.1. Perhitungan teori percobaan 1

Mode . {4, teori [, teori Lam Lpm — ¢ e =1 ABm teori
& S
0.320 0 0.119 - =
. [ = (zx 50 0319 | 1 - 2x1.00 0451 0.451-0.319=0.132
9.81 981
0.390 0.149 - =
2 (g = fzxo.'is —0301 | 1), = 2x1.50 0553 0.553-03%1=0.162
9.81 9.81 )
n oo 0439 fle 00 _oasy | ;- [2x200 10211 | 0638-0451=0 187
3 00 o - 00 o . . .
£ 081 0.451 {y 981 0.638
Tabel A.2. Perhitungan teori percobaan 2
Mode t.dm tA.‘m teori th teori t.f!b‘] ! Bm _'.IAm =_ IABm teori
. 318 - 2%0.50 : ' 120 — =
I - [2x 0319 | 1, - 2XI'OO:0.4SI 0.451-0.319=0.132
_ 931 : 9.81 : .
388 151 - =
2 . (2x0.75 ~0391 | 1,,= 2x1,50 - 0.553 0.553-0.391=10.162
9.81 9.81
438 211 - =
3 /= 2x1.00 0451 | 1, = 2x2.00 ~0.638 0.638-0.451=0.187
9.81 9.81 ]
Tabel A 3. Perhitungan teori percobaan 3
MOdB ‘rAm [Am teori tb‘m teort tABI th _tftm = tABm teori
s -]
1 301 2% 0.50 122 451-0.319=0.
(o= o= =0319 | g = (2XL00_ 0 o0 0:451-0319=0.132
9.81 9.31
380 159 - =
2 ‘. 2x0,75 ~0391 | 1,, = 2x1.50 - 0.553 0.553-0.391=0.162
9.81 9.81
T ez 217 — =
3 = 2;;;}0 0451 | 1, = 2;2_;30 0,638 | ”0.638 0.451 0.71877




Lampiran B. Perhitungan ralat dari hasil pengukuran benda bergerak berubah

beraturan.

Tabel Bl. Data hasil percobaan.

Mode 1 lag ™S | Vg mis | g ms | ¥, mis dy, WS | L+
1 581 0.86 270 1.85 1.6376 851
2 558 0.87 279 1.79 1.6020 837
3 538 0.92 278 1.79 1.6109 816
4 545 0.91 279 1.79 1.6200 824
s 551 0.90 279 1.79 1.5931 830
Mode 2 .
1 732 1.02 . 340 2.20 1.5546 1072
2 717 1.04 349 .2.14. . | 15051
3 " 697 7| 1.07 341 2.19 1.5840 1038
4 704 1.06 350 2.14 1.5199 1054
5 710 1.05 350 2.14 1.5051 1060
Mode 3
1 851 1.17 422 2.36 1.3806 1273
2 837 1.19 447 223 1.2880 1284
ER - 816 1.22 432 2.31 1.3627 1248
4 824 1.21 448 2.23 1.2992 1272
5 830 1.20 440 227 13164 |~ 1270
Tabel B2. Perhitungan ralat ¢
Y, e =1 ,—t= 5.!1 52 =52
mili detik mili detik P = Sxd
Mode |
I 85] 19.4 376.36
2 837 5.4 29.16 5.954830
3 816 -15.6 24336 |
4 824 -7.6 57.76
5 530 Te 556 = (8316 + 5954830)
f= 8315 z6%=7002 Ralat Relatif =0.716069 %
Mode 2
1 1072 14 196
2 1066 8 64 5.830952
3 1038 -20 400
4 1054 -4 16 :
s 050 > 2 = (1058 * 5.830952)
[ = 1058 L Z6%=680 - Ralat Relatif =0,55113 %
Mode 3 -
1 1273 3.6 12.96
2 1284 14.6 213.16 5878775
3 1248 214 457.96 :
4 1272 2.6 6.76
5 1570 o6 03¢ ! = (12694 * 5878775)
I =12694 26%=6912 Ralat Relatif = 0.463114 %




Tabel B3.

Perhitungan ralat v, .

e

Vs ‘_’n“‘:’:=5n 5° _ 52
meter/detik meter/detik : % = Sx4
Mode |
1 0.86 20.032 0.001024
2 0.87 ~0.022 0.000484 0.011575
3 0.97 0.028 0.000784
4 0.91 0.018 0.000324 — +
5 0.90 0.008 0.000064 Va = (0892 £ 0.011575)
V = 0.892 23°=0.002680 | Ralat Relatif = 1 297646 %
Mode 2 )
1 1.02 ~0.008 0.000784
2 1.04 ~0.008 0.000064 0.008602
3. 107 - 1T T0022 - | 0.000484
4 1.06 0.012 0.000144 _
= +
5 1.05 0.002 0.000004 Va = (1.048 & 0008602 )
V= 1.048 Z8%=0.001480 | Ralat Relatif = 0.820802 %
Mode 3
] 117 20.028 0.000784
2 119 20,008 0.000064 0.008602
3 122 0.022 0.000484
4 121 0.012 0.000144 _
G 1.20 0.002 0.000004 | Y4 = (1198 & 0.008602)
| V= 1198 %5%=0.001480 | Ralat Relatif = 0.71803 %

Tabel B4. Perhitungan ralat V.
1-?B.M :‘?n - -V; = 51: 62 252 —r
meter/detik meter/detik §; = 5x4
Mode 1 ]
1 1.85 0.048 0.002304
2 1.79 -0.012 0.000144 0.011575
3 " 1.79 -0.012 0.000144
4 1.79 -0.012 0.000144 -
5 1.79 20,012 0.000144 Vs = (1.802 £ 0.011575 )
V= 1802 26%=0.002880 Ralat Relatif =0.642342 %,
Mode 2
1 2.20 0.038 0.002304 _
2 2.14. -0.022 0.000144 0.008602
3 2.19 0.028 0.000144
4 2.14 0.022 0.000144 — -
. . = - +
5 2.14 20022 0.00014% ¥p = (2162  0.008602)
¥ =2162 X5%=0.003680 | Ralat Relatif = 0397872 %
Mode 3
1 2.20 0.08 0.006400
2 2.14 -0.05 0.002500 0.008602
3 2.19 0.03 0.000900
4 2.14 -0.05 0.002500 _
- = +
5 214 0.0 0.000100 Vy = (2280 -t 0.008602)
V= 2280 Z5%=0012400 | Ralat Relatif = 0377281

% |




Tabel BS5.

Perhitungan ralat @ .

ay, d, _2'::5;: 5° 262
meter/detik? meter/detik? %= 5% 4
Mode 1
I 16376 0.02438 0.000619
2 1.6020 20.01072 0.000115 0.007665
3 16109 10.00182 0.000003
4 1.6200 0.00723 0.000053 —
- 4 = -+
5 1.5931 20.01962 0.000355 @ = (1.61272% 0.007665 )
d = 161272 257 = Ralat Relatif = 0.475284 %
: 0,001175 co
T B— — 10001175
1 1.5546 0.02086 0.000435
2 1.5051 Z0.02864 0.000820 0.015481
3 1.5840 0.05026 0.002526
4 1.5199 -0.01384 0.000192 -
= +
5 1.5051 20.02864 0.000820 = (1.53374 £0.015481)
=_ s ' 5= P
=1, t Relatif = 1.0 °
a='153374 it Ralat Relati 09363 %
Mode 3 ] :
T 1.3806 T 00512 0.002623
2 1.2880 0.04138 0.001712 0.018063
3 13627 0.03332 0.001110
4 1.2992 20.03018 0.000011 _
5 13164 70.01298 0.000168 @ = (1.32938:% 0.018063 )
— . 2 _
7 = 132938 Zg° = Ralat Relatif = 1.358754 %
0.006525




Lampiran C.1 Rangkaian Alat.
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Lampiran C2. Daftar Komponen

DAFTAR KOMPONEN SENSOR CAHAYA

NO [ NAMA SPESIFIKASI N TKETERANGAN
1 [ RESISTOR 1000 HM 6
2 | RESISTOR 220 OHM 6
3 | RESISTOR 470 OHM 6
4 | RESISTOR 10 KOHM 6
5 | RESISTOR 47 KOHM 6
6 | VARIABEL RESISTOR 10 KOHM 6
7 |LDR 20 KOHM (MIN) 6
8 | KAPASITOR ELEKTOLIT | 47 uF/16V 6
9| DIODA ZENER- -~ -~ [3V9 025w 6
10 | LED BENING MERAT 6
11 | IC OPAMP CA 3140 6
12 | SOKETIC 8 PIN 6
DAFTAR KOMPONEN SISTEM AT89C51 ,
NO | NAMA SPESIFIKASI N [ KETERANGAN
1 | RESISTOR 100 OHM 6
2 |RESISTOR _ 10 KOHM 6
3 | KAPASITOR ELEKTOLIT | 10uF/iGy N
4 | KAPASITOR KERAMIK 33pF 2
5 KRISTAL 12MHZ 1
6 | IC MIKROKONTROLLER | AT89C51 1
7 | SOKET IC 40 PIN , I
| 8 | SAKLAR PUSH BUTTON N
DAFTAR KOMPONEN BUFFER LED INDIKATOR
NO [ NAMA SPESIFIKASI N [ KETERANGAN
1 | RESISTOR 100 OHM 6
2 [ IC BUFFER 7518245 1
3 | SOKET IC 20 PIN 1
4 [LED HIJAU 6
DAFTAR KOMPONEN CATU DAYA
[NO | NAMA SPESIFIKASI N [ KETERANGAN
1 | DIODA JEMBATAN 3A 1
2 | DIODA 1N4002 1
3 | KAPASITOR ELEKTROLIT | 1000uF/50v 1
4 | KAPASITOR ELEKTROLIT | 1000uF/16V 1
5 | KAPASITOR ELEKTROLIT | 220uF/16V 1
6 | ICREGULATOR LM7805 1
7 | TRANSISTOR TIP 3055 i
8 | TRANSORMATOR 220VAC/7.5VAC 1A I ]
DAFTAR KOMPONEN LCD
[NO [ NAMA SPESIFIKASI N [KETERANGAN
|__1]LCD 7X16 KARAKTER TMI26A 1




Lampirar D. Listing Program yang dipakai.

7 VELOCIT2.ASM

®*iz EQU 00K 7 jarak 0.5 m = 500 mm
X11 EQU 0C3H 7 untuk pembagian 2 di bslakang koma, maka
X110 EQu 50H ¢ 500 x 100 = 50000 -> C350 (H)

Xz22 BEQU 01H / jarak 0.75 m = 750 mm

H21 EQU 244 7 untuk pembagian 2 di belakany koma, maka
X290 EQuU OF8H 7 750 2 100 = 75000 -> 0124F8 (K}

H3z2 EQU Q1R ;7 Jarak L m = 1000 mm

X31 EQu 86H 7 untuk pembagian 2 di belakang koma, maka
X30 EQU 0AOH 7 1000 x 100 = 100000 —> 0186A0K

CLOCKO EQU 20H # menghitung tiap 250 mikro detikx
ITMDTK1 EQU. . .. 21H- ¢ variabel mili détik byte-1

TMDTKO Rou 22H 7 variabel mili detik byte-0

MDT1Al EQU 23H ¢ waktu (byte-1) di titik A posisi 1
MDTIAD EQU 24H 7 waktu (byte-0) di titik A posisi 1
MDT1B1 EQU 25H i waktu (byte-1) di titik B posisi 1
MDPLBO EQU 26H ; waktu (byte~0) di titik B posisi 1
MDTZAl EQU = 27H i waktu {byte-1)" di titik A posisi 2
MDT2R0 EQU 28H ;7 waktu {byte-0) di titik A pesisi 2
MDT2B1 EQU 29R1 i waktu (byte~1) gi titik B posisi 2
MDT2BQ EQU_ 2RH ¢ waktu {byte-0} di titik B posisi 2

‘MDT3AL EqQuU 2BH
MBT3R0 EQU 2CH
MDT3Bl EQU 2DH

waktu (byte-1) di titik A posisi

waktu {byte-0) di titik A posisi

cwaktu (byte-1) i titik B posisi
B

LU TR P

W W ow

MDT3BO Equ 2EH waktu (byte-0)} qi titik posisi
' FLGERR EQU 2FH i deteksi error {over time}

FLGAWL EOQU 30H ; mulai ke awal

DATA EQU 31H s data LCD

rosx EQU 32H 7 posisi kolom LCD

INDEX EQU 33H ¢/ variabel index

BARIS EQU 34H 7/ posisi baris ICD

RATRIB FEOQU 358 nilai ratusan ribu

o

PULRIB EQU 36H nilai puluhan ribu
RIBUAN EQU 37H ; nilai ribuan
RATUS Eou 3gn ! nilai ratusan
PULUH EQU 39H / nilai puluhan

i nilai satuan

SATUARN EQU 3hH

o3 EqQu 3BH variabel-1 aritmatika byte-3

H
OP2 EQU 3CH i variabel-1 aritmatika byte-2
OPL EQU 3DH / variabel-1 aritmatika byte-1
QPO EQU 3EH ; variabel-l aritmatika byte-0
ANGEA2 EQU 3FH variabel-2 aritmatika byte-2 .

oW

ANGKA1 'EQU — 40H

variabel-2 aritmatika byte-1
ANGKAD - EQU 41H

variabel-2 aritmatika byte-0

.

T™P3 EQu 42H 7 variabel Penyimpan sementara byte-3
TMP2 EQU 43H ;7 variabel benyimpan sementara byte-2
TMPL EQU 444 7 variabel penyimpan sementara byte-1

TMPO = EQU 45H variabel penyimpan sementara byte-0

SISAL EQU 46H
5IsSA0 EQU 47H

.variabel sisa hasil bagi byte-1
variabel sisa hasii bagi byte-0

oy

Vial EQU 48H

kecepatan (byEe-1j di titik A posisi 1




VIRo
V1Bl
V1iB0

T1AB1
T1ABO

ACCL1Z
ACCL11
ACCL1G

VZAl
V2AR0
VZBl
VZED

TZRB1
TZABO

ACCL22
ACCL2)
ACCL20

V3AlL
v3ao
V3Bl
V3BO

T3AB1
T3ABO

ACCL3Z
ACCL31
ACCL30

BUFFRC
KARL
KaR2
KAR3
KaAR4
KARS
KARG
KRSIGN

KSIGN1
KSIGN2
KSIGN3

BUFZ
BUF1
BUFQ

BUFS
BUFG
BUE7

V1AR]
V1ARD
VIBR1
V1BRO -

VZ2AR1
VZ2ARD
VZBR1
VZBRO

V3ARL
V3ARD
V3BR1
V3EBRQ

EQU
EBQU
EQU

EQU
EQU

EQU
EQU
EQU

EQU
EQU
EQU
EQU

EQU

EQU - -

EQU
EQU
EQU

EQU
EQU
EQU
EQU

EQu

EQU

EQU
EQU
EQU

EQU
EQU
BQU
EQU
BQU
EQU
EQU
EQU

EQU
EQYU
EQU

EQu
EQU
EQU

EoU
EQU
EQU

“EoU

EQU
EQU

‘EQU

EQU
EQU
EQU
EQU

EQU
EQU
EQU
EQU

4%H
4AH
4B

4cH
4bH

4EH
508

S51H
52H
53R
54y

554
56H" -

57H
58H
58y

5AH
SBH
S5CH
5pu

SEH
SFH

60H
61H
62H

63H
64l
658
G5H
67H
68H
B9H
&AH

6BH
6CH
6DH

SEH
70H

71H
72H
73H

74H
T5H
TeH
N

78H
794
TAH
TBH

TCH
D
7EH
TFH

v oy

-

LT

LIRETIRY

~

-

e

N A sy,

-

LT PR

e oy my

e g

o my

LTS

LT TR AT PR PR T ~e LU PR -~

~

-

-

kecspatan (byte-0) di titik A posisi
kecepatan (byte-1) di titik g posisi
kecepatan {byte-0) di titikx p posisi

waktu (byte-1}) di titik AB posisi 1
waktu (byte-0) di titik ABp posisi 1

juy

percepatan (byte-2) di posisi 1
bercepatan (byte-1} di posisi 1
percepatan (byte-0) di posisi 1

kecepatan
kecepatan
kecepatan
kecepatan

waktu (byte-1) di titi
waktu {byte-0)

{byte-1} di titik A posisi
(byte-0) di titik A posisi
(byte~1) di titikx B posisi
(byte-0} &i titik B rosisi

NNNN

. X BB posisi. 2 .. .
di titik AR posisi 2

percepatan (byte-~2) di posisi 2
percepatan (byte-1}) dj posisi 2
Percepatan (byte-0) di posisi 2

kecepatan
kecepatan
kecepatan
kecepatan

i waktu (byte-
; waktu (byte-

(byte-1} di titik A posisi
(byte-0) di titik A posisi,
(byte-1} di titix B posisi
{byte-0) di titik B posisi

W w

1) di titik AB posisi 3
0) di titik am posisi 3

percepatan (byte-2) di posisi 3
Percepatan (byte-1) di posisi 3
percepatan (byte-0) di pesisi 3

penyimpan
penyimpan
penyinpan
penyimpan
penyimpan
penyimpan
Penyicpan
penyimpan

penyimpan
penyimpan
penyimpan

variabel penyimpan
variabel penyimpan
variabel penyimpan

variabel penyimpan
variabel penyimpan
variabel penyimpan

kecepatan
kecepatan
kecepatan
kecepatan

kecepatan
kecepatan
kecepatan
kecepatan

kecepatan
kecepatan
kecepatan
kecepatan

register C saat interupt

nilai Karakbter-1
nilai Rarakter-2
nitai Karakter-3
nilel Karakiter—4
nilai Karakter-5
nilai Karakter-s

tanda (-} untuk percepatan

tanda (-) untuk Percepatan-1
tanda (-) untuk pércepatan-2
tanda (-) untuk percepatan-3

rata2 (byte-1) di
rataZ (byte-0) di
rata2 {byte-1) di
rata2 (byte-0) di

rata? (byte-1) di
rataZ (byte-0) di
rata2 (byte-1}) di
rataz (byte-0) di

rata2 (byte-1} di
rataz (byte-0) di
rata2 {byte-1) di
rata2 {byte-0) di

sementara
sementara
sementara

sementara
sementara
Sementara

titik A posisi
titik A posisi
titik B posisi
titik B posisi

titik A posisi
titik A posisi
titik B posisi
titik B posisi

titik A posisi
titik A posisi
titik B posisi
titik B posisi

NN NN o= e

L 2E Y

b




e

LTI

/ PROGRAM VELOCITI1.ASM

V MINIMAL 0.10 m/dt -~> t MAKSIMAL (Zm) : 20000 mdt [(4E20H)
V MAKSIMAL 100.00 m/dt —-> t MINIMAL (0.5m) 5 mdt (GOO5H)

X MINIMAL 0.5 m = 500 nm
untuk pembagian dengan hasil 2 angka di belakang koma, maka
dipakai angka 50000 {C350H)

X MAKSIMAL 2 m = 2000 mm
untuk pembagian dengan hasil 2 angka di helakang koma, maka
dipakai angka 200000 {030D40H)

R L T

FUNGST ARITMATIKA YANS DIPAKAT
PERKALIAN 15 BIT (MULT16)
PEMBAGIAN 24 BIT {DIV24}
PENGURANGAN 16 BIT {SUBB24)
PENAMBAHAN 24 BIT (ADD24)

INTO : P3.2 --> INTERRUET UNTUK MULAT LAGT

T e TR THE TR

ORG 0000H ; @lamat awal-reset
DJaMp START
alamat interrupt INTO
ORG G003H
LJMP RSTAWL
alamat interrupt TIMERO
ORG 000BH
LJMp -TIMERO
¢ alamat program utama
+ ORG. 0100H
START: LCALL DELON
LCALL INISIA
LCALL DSPCLR

~

-

delay on
inisialisasi rcp
hapus tampilan 1LCD

LI PR

LCALL CURSOF ¢/ Cursor off

Mov TMOD, #00100010B ; timer 1/0 mode 2

MOV THO, #06 / nilai untuk timer 250 mikro detik

MOV TLO, #06 7

MOV IE, #83H ¢ INTERRUPT TO DAN INTO

SETB IT0 ¢ FALLING EDGE INTQ
WAL, : LCALL  TMPAWI, ; tampilan awal

MoV CLOCKO, §00 ; inisialisasi variabel

MOV ITMETKL, $00

MOV TMDTKO, #00

MoV FLGERR, #00

Mov FLGAWL, #00

CLR P3.1 ¢/ resst indikator sensor-1
CLR P3.3 ¢ reset indikator sensor-2
CLR P3.4 7 reset indikator sensor-3
CIR P3.5 ¢ reset indikator sensor-4
CLR P3.6 } reset indikator sensor-5
CLR P3.7 ¢/ reset indikator sensor-g
JB PL1L.0, % .7 tunggu sampai sensor~1 on (0 m)
SETB TRO ; start timer-Q
SETB °~ 'P3.1 ‘ 7 indikator sensor-i on.
ULAP11: JB P1.1,CKERR1 tunggu sampai sensor-2 on (0.5 m)

SETB P3.3
LCALL  BCWKTU
MOV MDTIAL, A
MOV MDT1AO, B

indikator sensor-2 on

baca waktu

simpan waktu byte-1 (titik A posisi 1}
simpan waktu byte-0 (titik A posisi 1)

AU T .

ULAP12: JB Pl.2,CKERR2
SETB  P3.4
LCALL  BCWKTU
MOV MDTZA1, A
MoV MDT2A0, B

tunggu sampai sensor-3 on {0.75 m)
indikator sensor~3 on

baca waktu

simpan waktu byte-1 (titik A posisi 2)
simpan waktu byte-0 {titik A posisi 2)

R TIPS




ULAPL3: JB
BETR
LCALL
Mov
MOV
MoV
MoV

ULAPL14: JB
SETR
LCALL
Mov
MoV

VLIAFP1S: JB
CLR

. BETB .. .

LCALL
MOV
MGV

TESX: LCALL

ULTMPL: LCALIL
MoV
Mov
CINE
LJIMP

.

CKERR1: Mov
MoV
CJINE
LJMP

CKERR2: MoY
Mov
CJINE
LJMP

CRERR3: MOV
Mov
CJINE
LJMP

CKERR4: MOV
MoV
CJINE
LJMP

CKERR5: MOV
MoV
CJINE
LJMP

JPEXIT: CLR
LCALL
LIMP

HITUNG: Nop
LCALL
LCALL
LCALL
RET

Pl.3,CKERR3
P3.5

BCWKTU
MDT1B1,A
MDT180, B
MDT3AL,A
MDT3AQ, B

P1l.4,CKERR4
P3.6
BCWKTU
MDT2B1,a
MDT2BO, B

P1l.5,CKERRS
TRE

P37 .
BCWKTY
MDT3B1,A
MDT3R0, B

HITUNG

TMPHSL,

A, FLGAWL
B, #01

A, B, ULTMPI,
AWAL

¢ Cek error (over tine}

A, FLGERR
B, #00

A,B, JPEXIT
ULAPL1

A, FLGERR
B, #60

A, B, JPEXTIT
ULAP12

A, FLGERR
B, 400

A, B, JPEXIT
ULAP13

A, FLGERR
B, #00

A, B, JPEXIT
ULAPLY

A, FLGERR
B, #00

A, B, JPEXIT
ULAPLS

TRO
‘TMPERR
AWAL

HITPO1
HITPO2
HITPO3

**%* PERMITUNGAN DI POSIST 1

tunggu sampai sensor-4 on (1.0 m)
indikator sensor~4 on -

baca waktu

simpan waktu byte-l (titik B posisi
simpan waktu byte-0 (titik B posisi
simpan waktu byte~1 ([titik A posisi
simpan waktu byte-0 (titik A posisi

[ LT R TR S

tunggu sampai sensor-5 on (1.5 m)
indikator sensor-5 on

baca waktu

simpan waktu byte-1 {(titik B posisi
simpan waktu byte-0 {titik B posisi

AR TR PR

.

tunggu sampai sensor-6 on {2.0 m)
stop timer ]

indikator sehfor’6 on

baca waktu

simpan waktu byte-1 (titik B posisi
simpan waktu byte-0 (titik B posisi

We wp owow,

~a

¢ pPanggil proses perhitungan

panggil tampilan hasil
deteksi mulai dari awal

~

i Tampil ERROR, MULAI DART AWAL

7 panggil hitungan posisi-1
¢ panggil hitungan posisi-2
/. panggil hitungan posisi-3

* ok ok

POSIST 1 : X1A = 0.5 M —-> 50000 ({C350H)

1)
1)
3)
3)

2)
2)

3}
2)




XiB = 1 M --> 100000 (LlB6AOH)

ove v

ITPO1: LCALL HITV1A
LCALL HITLAD
LCALL  HITViB
LCALYL HIYAC)

panggil perhitungan kec, A posisi~]
panggil perhitungan waktu AB posisi-1
panggll perhitungan kec. B posisi-}
panggil perhitungan percepatan posisi-1

o

e

RET

?

7 HITUNG KECEPATAN DI POSISI 1 TITIK A

HITViA: MOV OP3, #00H Jarak 0.5 m,
MOV OP2, #¥12 {50000) = 00 c3 50 (H}
MoV 0P1, #2111

MoV OF0, X110 :

MOV BANGKAL, MDTIAL  ; waktu i tirik a pesisi-1

MoV ANGKRO, MDTIAG  ; LT
TTLCALL T DIvis i

MOV V1al, 0Pl ;

MOV V1A0, 0RO :

jarak / waktu
simpan hasil pembaygian dj
VIAl V1RO (16 bit)

HITUNG KECEPATAN RATA-RATA DI TITIK O - A POSISI-1

. Moy

MoV OP3,; #00 .7 ambil nilai vial viao
Mov oP2, 400 _

MOV ANGKAL, $00 ; pembagi = 2

MoV ANGKAQ, $02

LCALL. DBIVZ24 v (VIR vipo) / 2

MoV V1ARL, OP1  simpan hasil pembagian gi
MOV V1IARQ, OPO ;7 V1AR1l VI1ARO (16 bit)

RET

i HITUNG T1AB

HIT1AB: MOV 0PZ2, §00 i ambil waktu di ticik B posisi-1
Mov OP1,MDTI1B1 ¢ MDTIB1 MDT1BO
MOV OPQ, MDT1RO

MoV ANGKAZ, #00 ; ambil waktu di titik A posisi-1i
Mov ANGKAL, MDTIAL MDT1A1 MDT1AQ

MoV ANGHKAQ, MDT1A0 )

LCALL SUBB24 ; (MDT1B1 MOTIBO)} - {MDT1A1l MDT1AQ)
MOV T1AEL, 0R1 / simpan hasil pengurangan di

MOV TiABC, QPO ; T1AB1 T1ABO (16 BIT)

RET

r

i HITUNG KECEPATAN DT POSISI 1 TITIK B

HITV1IB: MOV OP3, #00H ; Jarak O.5 m
MoV OP2, #X12 H
MOV OP1, §X11

MoV OF0, #X10 : ‘
MoV ANGKAL, TIABl  ; waktu antara titik A - B posisi 1
MoV ANGKAO, T1ARBO H

LCALL DIV24 ;
MOV V1B1, OP1 H
MoV V1BD, 0RO ;

jarak / waktu
simpan hasil rembagian i
ViBl V1RO

HITUNG KECEPATAN RATA~RATA DI TITIK A-B POSISI-1

L

MOV 0PZ, §00

MOV ANGKAZ, #00 ; Ambil VIAL ViAo
MOV ANGKAL, V1Al

MoV BNGKAO, VIAO

LCALL Abp24 ; (VIBL VIBO) + (vial Vino)
MoV OP3, #00

Mov ANGKAZ, #00 i PEMBAGI = 2

MoV ANGKAL, 00

MoV ANGKAQ, #02

LCALL DIv24 ;i E{V1Bl1 v1BO} + (viAal V1a0)j/z




MOV V1BR1, OP1
MoV V1BRO, QPO ;7 VIBRl V1BRO
RET

Simpan hasil pembagian di

HITUNG PERCEPATAN DI POSISI 1 TITIK B

HITACL: NOP
:
: HITUNG VIA * via

h

MoV OP2, #00
MOV OP1,VI1ARL
MOV OPO0, V1ARD
MoV R3, V1AR1
MoV R2, V1ARO
DEC R2

LCALL MULT16 - . #_(V1ARL VIARG} *_(VI1AR1 V1ARD)
MOV BUF2, 0pZ ¢ simpan haszil perkalian di
MOV BUF1, OP1 ; BUF2 BUF1 BUFO {24 bit)

MoV BUFOQ, OP0O

v
/ HITUNG VIB * vip

r

MoV OF2, #00

MOV OFP1, VIER1

MOV OFQ, VI1BRO

MOV R3,V1BR1

MGV R2,V1BRO

DEC R2 :

LCALL MULT16 # (V1BR1 V1BRG) * (VIBR1 V1BRO)
MoV BUF7, 0P2 ¢+ simpan hasil pembagian di
Moy BUF6, GP1 ' - ¢ BUF7 BUF6 BUFS (24 bit)

MOV BUFS, OPO

;/ HITUNG V1B*ViB - Via*vin

;

CLR [

Mov KSIGR1, #204

MoV A, VIB1 ;

MoV B, V1Al H

CJINE A, B, J1B3R1 i cek apakah V1Bl = V1Al
Mov A, V1B0O

MoV B,V1AD

CJINE A, B, J1BSR1
MOV ACCL12Z, §00
MoV ACCL11, #00

¢ek apakah VIBO = viag
bila sama, maka percepatan = 0

oy

MOV ACCLI10, #00
RET '
J1BSR1: JNC J1BES]

; PERCEPATAN NEGMNTIF
7 (VIARL V1ARO}~2 - {V1BR1 V1BRG}~2

MoV KSIGN1, $2DH 7 TANDA r-°
MoV OP2, BUF2

MOV OPl,BUF1

MoV OPQ, BUFO _

MOV ANGKAZ, BUF7

MoV ANGKAL, BUF6
MOV ANGKAO, BUF5
LJMP J1SB24

PERCEPATAN POSITIF
(VIBR1 V1BRO)*2 - (VIARL V1ARQ)~2

£ % w0 oy =

1BES1: MOV 0P2, BUF?
MOV OP1, BUF6
MOV OPC, BUFS
MOV ANGKAZ, BUF2




o= B I T A T G IR T

MOV ANGKA1l, BUF]
MoV NANGKAD, BUFD

J1SB24: LCALL SUBB24

(VIB“2~V1Ar2) / [2+X)
2*X = 2*0.5m = 1m

N v M e

a = (VIB*2-v1a~2) (4 DIGIT DI BELAKANG KOMA}
MOV ACCL12, 0P2 ¢ simpan hasil di
MOV ACCL11, OP1 7 ACCL12 ACCL1l1 ACCL1O {24 bit)
Mov ACCL10, OPO
RET

*** PERHITUNGAN DI POSISI 2

POSISI 2 : X2A = 0.75 M --> 75000 (124F8m) -
. . T2A min = 7-"5-mdtk- Bl AT
T2A max = 7500 mdtk

X2B = 1.5 M --> 150000 {249F0H)

T2B min = 15 mdtk

T2B max = 15000 mdtk

ITPG2: LCALL HITVZRA i panggil perhitungan kec. A posisi-2
LCALL  HIT2AR panggil perhitungan waktu AR posisi-2 |
LCALL HITV2E panggil perhitungan Xec. B posisi_2

LCALL HITAC? panggil perhitungan Percepatan posisi-2
RET

LYK PR

HITUNG KECEPATAN DT POSIS_I 2 TITIK A

H
HITVZA: MoV QF3, #00H
MoV or2, §X22
Mov OP1, %21
MOV OPQ, #X20
MoV ANGKAL, MDT2AT
MOV ANGKAD, MDT2A0
LCALL DpIvz4g
Mov V2Al, oPi
MOV V2R0, 0RO

Jarak 0.75 m
{75000 = 1 24 P8 H)

oA wa

waktu di kitik A prosisi-2

jarak / waktu
simpan hasil pembagian di
V2Rl v2an (16 bit)

TN N oy,

HITUNG KECEPATAN RATA-RATA DI TITIK 0 — A POSISI-2

e w,

MOV OP3, #00
MGV OP2, #00
MoV ANGKA1, #00 7/ pembagi = 2

Mov ANGKAO, 02

ICALL Div24 (V2A1 v2a0) / 2

MOV VZAR1,0P1 ¢ Simpan hasil pembagian di
MOV VZARQ, OPQ ; V2AR1 v2AR0 {16 bit)
RET
;
; HITUNG T2AB
HIT2AB: MOV opP2, #00 ) 7 ambil waktu di titik B posisi-2
Mov OP1, MDT2B1 i MDT2B1 MDT2RO -

MOV OP0, MDTZR0O o - :
Mov ANGKAZ, 400 ; ambil waktu di titik A posisi-2
MOV ANGKAL, MD'TZALl ; MDT2A1 MDT2A0

MoV ANGKAO, MDT2A0

LCALL suBB24 ; (MDTZBl MDTZB() - (MDT2A1 MDTZA0)
MOV T22B1, 0Pl i simpan hagil pengurangan di
MoV TZABO, ORQ ¢ TZABl TZRBO [ 16 bit)

RET

HITUNG KECEPATAN DI POSISI 2 TITIK B

. e

HITV2B: MOV 0P3, §0oH ; Jarak 0.75 m
MoV OP2, %22 / (75000 = 1 24 F8 §)




MoV
MOV
avity
MoV
LCALL
MoV
MoV

s oy

MOV
MOV
MOV
MoV
LCALL

MOV

. MOV
Mov
MOV
LCALL
MoV
Mov
RET

ITACZ: NOP

O v e

-

MoV
Moy
MoV
MoV"
MoV
DEC
LCATLI,
Mov
MoV
Mov

HITUNG V2B *

LLEE TR

MOV
MoV
MOV
Mov
MOV
DEC
LCALL
MOV
MOV
MoV

LTI YN

CLR
MOV
MOV
MoV
CJNE
MOV
Mov
CJNE
MOV
MOV
Mov
RET

OPL, #%21
0OPO, #X20
ANGKAL, T2ARL
ANGKMOD, T2AR0
DIV24

VZE1l, 0Pl
V2B0O, OPD

oP2, 00
ANGKAZ, #00
ANGKA1, v2al
ANGKAO, VZAD
ADD24

L3, #0G
ANGKAZ, 00
ANGKR], #00
ANGKAD, #02
DIV24
V2BER1, OP1
VZBRO, Up0

HITUNG PERCEPATAN TT POSIST

HITUNG V2n + v2p

OF2, 400
OP1, V2AR],
OP0, V2ARD
R3,Vv2aRr1
R2, V2AR0
R2

MULT16
BUFZ, OP2
BUF1, 0P
BUFG, OPQ

V2B

OP2, #00
OPl, V2BR1
OPO, VZBRO
R3,V2BR1
RZ, V2BRO
R2

MULT16
BUF7, 02
BUF6, OP1
BUF5, 0PO

HITUNG VZB*V2B - vZnrvaa

C

KSIGNZ, 208
A, V2B1
B,v2al
A, B, 3ZBSR1
A, V2BO

B, V2a0

A, B, J2BSR1
ACCL22, #00
ACCL21, $00
ACCL20, 00

2
r
r

LT T

e me oy

ambil waktu antara titik A-B pesisi-2
T2AB1 T2AB0O

jarak / waktu

simpan hasil pembagian di

V2Bl V2BO (16 bit)

LTI

e

HITUNG KECEPATAN RATA-RATA DI TITIK A-B POSISI-2

7 ambil kecepatan di titik A posisi-2
i va2al v2ao

(V2AB1 v2ABO) + {v2al VZA0)

~

~

pembagi =2

[{v2aB1 VZ2ABO) + (V2Al VZA0)j/2
simpan hasil pembagian i
V2BR1 V2BRO

N v omy

1 TITIK B

{V2AR1 v2AR0) * (VZAR] V2ARD)
simpan hasil perkaiian di
BUF2 BUF1 BUFQ {24 bit)

N N ow,

¢/ {(VZBR1 V2BRO) * (V2ZBR] V2BRO)
7 simpan hasil perkalian di
i BUF7 BUF6 BUFS {24 bit)

i

cek apakah Vv2B1 VZ2Aal

cek apakah V2BO = V2A0
jika sama, maka
pPercepatan =




J2BSR1: INC

A T

MOV
MOV
MOV
MOV
MOV
MOV
MOV
LJIMP

e

L TR

2BES1: MoV
MOV
MOV
MoV
MOV
MoV

q

J25B24: LCALL

J2BES1

PERCEIATAN NEGATIF
(V2AR1 VZAR0)~Z2 - (V2ZBR1 V2BRO)~2

KSIGNZ, #2DH
OP2, BUF2
OP1,BUF1
OP0, BUFD
DNGKA2, BUF7
ANGKAL, BUFG
ANGKAQ, BUFS
25824

PERCEPATAN POSITIF
(VZAR1 V2AR0)~2 - {V2BR1

OP2, BUF7
OF1, BUFG
OP0, BUFS
ANGKAZ, BUF2
ANGKA1, BUF1
ANGHKRO, BUFD

SUBB24

P A{V2B~Z2-v2Ar2) / (2*%)
P2%K = 2*%0.75 m = 1.5 m

v

TANDA '-7

VZBROJ~2

I3
’

r
H

LTI

a8 = (VIB~2-VIA~2)+%10 / 15

: MOV R3, #00
MOV RZ, #10
DEC R2
ICALL MULT16
MOV ANGRZ2, $00
MoV ANGFAL, #00
MOV ANGKAO, #15
LCALL  DIV24
MOV ACCL22, 0p2
MoV ACCL21, 0P1
MoV ACCL20, OT0
RET

POSISI 3

’
¢
’

’
I
‘

’
¥

P X3A = 1

*** PERHITUNGAN DI POSISI 3

(4 DIGIT DI BELAKMNG KoMA)

pengali =

(V1B 2-V1A~2}*10

pembagi =

10

15

{VIBR"Z-v1A~2)#%10 / 15
simpan hasil pembagian di
/ ACCL22 ACCLZ1 ACCL20 {24 bit)

M —-> 100000 {18€A0H)
T3A min = 10 mdtk
T3A max = 10000 mdtk

X3B = 2 M ~-> 200000 {30D40H)
T3B min = 20 mdtk

H T3B max = 20000 mdik
panggil perhitungan kec. A posisi~3

HITPO3: LCALL
LCALL
LGALL
LCALL
" RET

M v na

ITV3IA: MOV
Mov
MOV
MoV
MOV
MoV
LCALL
MoV
MoV

HITV3A
HIT3AB
HITV3B
BITAC3

OP3, #00H
OPZ, §X32
OP1, §X31
OPO, #X30

r

e

2
s

ANGKAQ, MDT3A0

DIvz4
V3Aal,oP1
V3R0,0p0

ANGKAL,MDT3Al

panggil perhitungan
panggil perhitungan
panggil perhitungan

HITUNG KECEPATAN DI POSIST 3 TITIK A

Jarak 1 m

waktu AR posisi-3
kec. B posisi-3
percepatan posisi-3

Waktu di titik A posisi-3

MDT3Al MDT3AQ
jarak / waktu

simpan hasil pembagian.- di

V3Al V3R0 (16 bit}




i HITUNG KECEPATAN RATA-RATA DI TITIK O -~ A POSY¥ST-3

Mov oP3, 00
Mov OP2, 00
Mowv ANGKAL, #00 7 pembagi = 2
MOV ANGKAOQ, 02
LCALL Div24 i (V3AL V3n0) / 2
Mov V3AR1, 0P1 { simpan hasii pembagian di
MOV V3ARE, OPO 7 V3AR1 V3AaRG
RET
r
i HITUNG T3AB
HIT3AB: MOV oP2, 00 i ambil waktu di titik B posisi-3
MoV OP1,MDT3R1 ; MDT3Bl1 MDT3RBO ’
MoV OPO,MDT3R0
MOV ANGKAZ, #00 foambil waktu.di.titik A. posisi-3
TMOV© " ANGKAL,MDT3A1 ; MDT3A1 MDT3A0
MoV ANGKAQ, MDT3A0
LCATLL SUBB24 ¢/ (MDT3BI MDT3BO) - (MDT3A1 MDT3n0}
Mov T3AB1, 0P1 ¢ simpan hasil Pengurangan di
Mov T3AHB0, OPO ¢ T3ABl T3ABO ( 16 bit)
RET

i HITUNG KECEPATAN DI POSIST 3 TITIK B

HITV3B: MoV CP3, #00H

¢ Jarak I m
MOV OP2, #%32
MOV OPl1, #x31

MOV OPO, $X30

Mov ANGKAT, T3AB1
MoV ANGKAD, T2AB0
LCALL  DIV24 '
MoV V3EL,0P1

Mov V3B, 0P0

ambil waktu antara titik A-B posisi-3
T3AB1 T3ABO -

jarak / waktu

simpan hasil pembagian di

V3Bl V3IBO (16 bit}

R . T T

¢/ HITUNG KECEPATAN RATA~RATA DI TITIK A-B POSISI-3
MoV OPZ, f00
MoV ANGKAZ, #00 ¢ ambil kecepatan ¢i fitik a posisi-3
Mov ANGKAL,Vv3Al 7 V3Rl v3n0
Mov ANGIAD, V3A0

LCALL npD24 (V3AB1 V3ABO) + (V3Aal V3A0})

1

MOV OP3, #00

MOV ANGKAZ, 300 ¢ pembagi = 2

Mov ANGKAI, #¥00

MOV ANGHKRO, #02

LCALL DIv24g : [(v3nB1l V3AB0O) + (v3a1l V3iao) /2
MOV V3BR1, oP1 ; simpan hasil pembagian di

MoV V3BRO, OF0 / V3BR1l V3BRO
RET

HITUNG PERCEPATAN DI POSIZI 3 TITIK B

LTI P

RITAC3: NOP
; HITUNG V3A * v3a

’

MOV 0P2, £00

MOV OF1, V3AR]

Mov OPQ, V3AR0

MoV R3,V3AR1

Mov R2,V3ARO

DEC R2

LCALL MULT16 i (V3AR1 V3ARQ) + {V3AR1 V3ARD)
MOV BUFZ,0p2 ; simpan hasil perkalian di
Mov BUF1,0P1 / BUF2 BUF1 BUFQ {24 bit)

Mov BUFQ, 0RO




MOV
MOV
MOV
MOV
MOV
DEC

LCALL

MOV
MOV
MOV

. e s

CLR
MOV

MOV

HMov
CJINE
MoV
MOV
CJINE
MOV
MOV
MoV
RET

J3BSR1: JNC

L T

MoV
MoV
MOV
MoV
MoV
MoV
MOV
LgMp

r

HITUNG V3B * V3B

oPZ, §00
OP1, V3BR1
OPO, VIBRO
R3, VIER]
RZ, VIRR0
R2

MULTLS
BUF7, 0P2
BUF6, 0P1
BUFS, OPQ

HITUNG V3B*V3B - V3A*V3A

c

KSIGN3, #2 0H

A, V3Bl
B, V3IAL
A, B, J3BSR1
A, V3BD
B, VIR0
A, B, J3BSR1
ACCL32, $#00
ACCL31, #00
ACCL30, $00

J3BESL

PERCEPATAN NEGATIF
{V3AR1 V3AR0)~2 - (¥3BR1 V3BRO) "2

KSIGN3, #2DH
OP2, BUF2
OP1, BUF1
OP0, BUFOQ
ANGKAZ, BUE7
ANGKAL, BUFG
ANGKAQ, BUFS
J35B24

¢ PERCEPATAN POSITIF

7/ {V3BR1 V3BRO)~2 -

J3BES1: MOV
MOV
MOV
MoV
MOV
MOV
MOV

J3SB24: LCALL

’

(V3AR]1

KRSIGN, #20H
OPZ, BUF7
QP1, BUF6
OP0, BUFS
ANGKAZ, BUFZ
ANGKAL, BUF1
ANGKAD, BUFD

SUBB24

7 OV3BA2-V3ARZ) / (2%X)
P 2% = 2%l m =2

7 a= |(VIB*2-V1Aa~2)/2

MoV ANGKAZ, #00
Mov ANGKAL, #00
MoV ANGKAD, §02
LCALL DIV24

MoV ACCL32,0p2
MoV ACCL31, 0rl
Mov ACCL30, OF0
RET

F *%% TAMPILAN HASIL

7 (V3BR1l V3BRO) * (V3BR1 V3BRO}
7 simpan hasil perkalian di
; BUFT BUF6é BUFS5 (24 bit}

7 cek apakah V3Bl = v3pl

cek apakah V3BO = v3a0
bila sama maka,
Percepatan = 0

LT TR

; TANDA '-7

V3ARQ) ~2

(4

ny

DIGIT DI BELAXANG KOMA)
; PEMBAGT = 2

i {V1B"2-V1A~2)/2
; simpan hasil pembagian di
;/ ACCL32 ACCL31 ACCL3D




r

TMPHSL: NOP
LCALL
LCALL
LCALL
RET

*** TAMPILAN

H

TPLPO1: MOV
MOV
LCALL

MOV
MoV
LCALL
- LCALL
LCALL

MoV
MOV
LCALL
LCALIL
LCALL

W wy

MOV
MOV
LCALL

MOV
Mov
LCALL
LCALL
LCALE

MOV
Mov
LCALL
LCALL

LCALL.

. w

-

MOV
MOV
LCALL
MOV
MoV
LCALL
MOV
LCALL
LCALL
RET

~~

H v o

PTM1A: MOV
Mov
MoV
LCALL
LCALL
LCALL
RET

LY TR

TPLPO]
TPLPOZ
TPLPO3

DI POSISY 1

DPTR, #SPOS1A
BARIS, #01
TPLSTR

DPTR, #5TIMIA
BARIS, #02
TPLSTR

TTPTMIA

DELAY

DPTR, #SVEL1A
BARIS, $02
TPLSTR
TRLV1A
DELAY

TAMPIL POSISI 1 TI1AB

DPTR, #SPOS1B
BARLS, §01
TPLYTR

BPTR, #STM1AB
BARISZ, 02
TPLSTR
TPTLAB

DELAY

BPTR, #5VELLR

" BARIS, #02

TPLSTR
TPLV1B
DELAY

TAMPIL POSISI 1 PERECEPATAN

DPTR, #5P051C
BARIS, #01
TPLSTR

BPTR, #SACCL1
BARIS, #02
TPLSTR
KRSIGN, KSIGN1
TPLACI

DETAY

ANGKAZ, #00
ANGKAL, MDT1AL
ANGKAD, MDTLA0
HEXDES

BCDKAR
TRPLTIM

~e

. W

i

AR T}

~ S owy

.

o,

~e

~

’

-

panggil tampilan posisi-1
panggil tampilan posisi-2
Panggil tampilan posisi-3

tampil posisi 1-A di baris-1

tampil waktu titik A posisi~1
di baris-2

aktifkan waktu tunda

tampil kecepatan titik A posisi-1
di baris-2

aktifkan waktu tunda

tampil posisi 1-B dj baris-1
tampil waktu titik B posisi-1

di, baris-2

aktiifkan waktu tunda

tampil kecepatan titik B posisi-1

aktifkan waktu tunda

tampil percepatan di pogisi-1

aktifkan waktu tunda

tampilan waktu titik A posisi-i

tampilan waktu titik A~B posisi-I




TPT1AB: MOV
MoV
MoV
LCALL
LCALL
LCALL
RET

TPLV1A: MOV
MOV
MoV
LCALL
LCALL
LCALL

‘RET -

BNGKAZ, #00
ANGKAL, TIAB]
ANGKAQ, TLABO
HEXDES
BCDKAR
TPLTIM

ANGKAZ, G0
ANGKAL, V1Al
ANGKAQ, V1A0
HEXDES
BCDKAR

TPLVEL

tampilan kecepatan tikik A posisi-1

tampilan kecepatan titik A-B posisi-1

’
TPLV1B: MOV
. MoV
MoV
LCALL
LCALTL
LCALL
RET

ANGKAZ, $00
ANGKAL,V1BI
ANGKAD, V1RO
HEXDES
BCDKAR
TPLVEL

tampilan percepatan A posisi-1

H

;

TPLACL : MOV
MOV
MOV
LCALL
LCALL
LCALL
RET

B
;o Mk TAMPILAN

TPLRPOZ: MOV
MOV
LCALL

MoV
MoV
CALL
LCALL
LCALL

MOV
MOV
LCALY,
LCALL
LCALL

LTI TR

Mov
MOV
LCALL

Mov
MOV
LCALL

LCALL
LCALL

ANGEAZ, ACCL12
ANGKAL, ACCL11
ANGEKAD, ACCL10
HEXDES
BTOKAC
TPLACC

DI POSIST 2

DPTR, #5P0S2A
BARIS, #01
TPLSTR

DPTR, #STIM2A
BARIS, #02
TPLSTR
TPTM2A

DELAY

DPTR, #SVEL2R,
BARIS, $02
TPLSTR
TPLVZA
DELAY

TAMPII POSISI 2 T2AnL

DPTR, #5P0OS28
BARIS, #01
TPLSTR

DPTR, #5TM2AB
BARIS, #02
TPLSTR

TPT2AB
DELAY

LT

tampil posisi 2-A di baris-1

tampil waktu titik A posisi-2
di baris-2

aktifkan waktu tunda
tampil kecepatan titik A posisi-2

i, baris-2

aktifkan waktu tunda




TPLVZB: MOV

MoV
MOV
LCALL

LCALL -

LCALL

LTRETRR Y

MoV
MoV
LCALL
MOV
MoV
~LOATLL
MoV
LCALL
LCALL
RET

tampilan waktu titik a posisi-2

TPTM2A: MOV
MoV
Mov
LCALL
LCALL
LCALIL,
RET

~ o

TPTZAB: MOV
MOV
Mov
LCALL
LCALL
LCALL
RET

r

i tampilan kecepatan titik

TPLV2A: MOV
MOV
MOV
LCALL
LCALY,
LCALL
RET

I
7

MoV
MoV
LCALL
LCALL
LCALL
RET

tampilan percepatan posisi-2

i

;

TPLAC2 : MOV
MOV

DPTR, #SVEL2B
BARLS, #02
TPLSTR

TPLV2B
DELAY

TAMPIL POSISI 2 PERCEPATAN

DPTR, #5POS2C
BARIS, #01
TPLSTR

BPTR, #3ACCL2
BARIS, f02
TPLSTR
KRSIGN, KSIGNZ
TPLAC2

BELAY

ANGKALZ, £00
ANGKAL , MDT2A1
ANGKAO, MDT2A0
HEYXDES

BCDKAR

TPLTIM

tampilan waktu titik A-B posisi-2

ANGEAZ, #00
ANGKAL, T2AB1
ANGEAD, T2AB0
HEXDES
BCDKAR
TPLTIM

ANGHAZ, #00
ANGKAL, V2A1
ANGKAQ, V2A0
HEXDES
BUDKAR
TPLVEL

“tampilan kecepatan titik B posisi-2

BNGKAZ, 00
ANGKAL, V2Bl
ANGKAD, V210
HEXDES
BCDKAR
TPLVEL

ANGKAZ, ACCL22
ANGKAl, ACCL21

A posisi-2

14



Mov
LCALL
LCALL
LCALL
RET

*hx PAMPILAN

TPLPO3: MOV
Mov
LCALL

MoV
Mov
LCALL

LCALL
LCALL
MOV

MoV
LCALL

LCALL
LCALL

~e W wy

TAMPIL POS1S

MoV
MOV
LCALL

MOV
MOV
LCALL

LCALL
LCALL

Mov
MOV
LCALL

LCALL
LCALIL,

LTI T

Mov
MOV
LCALL
MOV
MOV
LCALL
MOV
LCALL
LCALL
RET

ANGKAD, ACCL20
HEXDES
. BI'OKAC

TPLACC

DI POSIST 3

DPTR, #SPOS3A
BARIS, #01
TPLSTR

DPTR, #STIM3A
BARIS, §02
TPLSTR

" TPTM3A
DELAY

DPTR, #5VEL3A
BARIS, #02
TPLSTR

TPLV3A
DELAY

I 2 FP3AB

DPTR, ¥8POS3IB
BARIS, #0]
TPLSTR

DPTR, #5TM3AB
BARIS, #02
TPLSTR

TET3AB
DELAY

DPTR, #SVEL3B
BARIS, #02
TPLSTR

TPLV3B
DELAY

TAMPIL POSISI 3 PERCEPATAN

DPTR, #5P0OS3C
BARIS, #01
TPLSTR

DPTR, #5ACCL3
BARYS, #02

- TPLSTR

KRSIGN, KSIGN3
TPLAC3
DELAY

; tampilan waktu titik A posisi-3

r

TPTM3A: MOV
Mov
MoV
LCALL
LCALL

ANGKAZ, #00
ANGKAL, MDT3A1
ANGEAD, MDT3A0
HEXDES
BCDKAR

15




LCALL
RET

’

{ tampilan waktu titik A-B posisi-3

TPT3AB: MOV
Moy
Mov
LCALL

LCALL -

LCALL
RET

tampilan kecepatan titik A posisi-3

r

TPLV3A: MOV .
MoV
MOV
LCALL
LCALL
LCALL
RET

tampilan'kecépatah titikx B posisi-3

r

’

v

TPLV3B: MOV
Mov
MOV
LCALL
LCALL
LCALL
RET

r

i tampilan percepatan posisi-3

TPLAC3: MoV
MOV
MOV

ECALL -

LCALL
LCALL
RET

o

LT

HEXDES: MoV
MOV
MoV

MOV
MoV
MOV
MoV
Mov
MOV

ULANGA: MOV
MoV
CJINE
MOV
MOV
CJINE
MOV

TPLTIM

ANGKAZ, #00
ANGKAL, T3MB1
ANGKAO, T3ARO
HEXDES
BCDEAR
TPLTIM

~ANGKAZ,; #00 -

ANGKAL, VIAL
ANGKAQ, V3A0
HEXDES
BCDKAR
TPLVEL

BNGEAZ, #00
ANGKAL, V3IB1
ANGKAD, V30
HEXDES
BCDEAR
TPLVEL

ANGKAZ, ACCL32
ANGKAl, ACCL31
ANGKAQ, ACCL30
HEXDES
BTOKAC
TPLACC

HAEE AN KA KR A E R A bk hdkhdh k&
KONVERSI HEKSA KE DESIMAL
BIT HEXA : ANGKA2 ANGKAL ANGKAD

DIUBAH KE RATRIB PULRIB RIBUAN RATUS PULUH SATUAN

R7, #00H
R&, §00H
R5, #00H

SATUAN, #90
PULUH, 00
RATUS, $00
RIBUAN, #00
FULRIB, #00
RATRIB, #00

A,R7 -

B, ANGKAZ
A,B, JPINC1
A, RE

B, ANGHA1
A, B, JPINC1
A, R5




MOV
CJINE
RET

JPINC1: INC
MoV
MOV
CJNE
INC
MoV
MOV
CJINE
INC
MOV

JNEXTA: INC
. . MOV
MOV
CJNE
MOV
INC
MOV
MOV
CJINE
MOV
INc
HoOV
MOV
CJINE
Mov
INC
MOV
Mov
CJNE
Mov
INC
MOV
MOV
CJNE
MOV
INC
LJaMP

h

i

BCDKAR: MOV
MOV
CJNE
Mov

MOV
MOV
CJINE
MOV

MOV
Mov
CJNE
MOV
LJMP

GONOR1: ORL
MoV

Mov
GONORZ : ORL
MOV

B, ANGKAD
A, B, JPINCL

RS

A, RS

B, $00H

A, B, JNEXTA
RG

ARG

B, $00H

A, B, JNEXTA
R7

A,R7

SATUAN
A, SATUAN -
B, #10

A, B, ULANGA
SATUAN, 200
PULUH

A, PULUH

B, $10

2, B, ULANGA
PULUH, $00
RATUS

A, RATUS

B, %10

A, B, ULANGA
RATUS, #00
RIBUAN

A, RIBUAN
B, #10

A, B, ULANGA
RIBUAN, §00
PULRIB

A, PULRIB
B, #10

A, B, ULANGA
PULRIB, 400
RATRIB
ULANGA

Fhkkkk Ak ARk bk Ak r AR dbdt b kwhRn

KONVERSI BCD 0-9 KE KARAKTER

A, RATRIB
B, #00

A, B, GONOR1
KARL, #20H

A, PULRIB
B, #00
L, B, GONOR2

"~ KARZ, #20H

A, RIBUAN
B, 00
A, B, GONOR3
KAR3, #20H
GONOR4

A, #30H
KARL, A

A, PULRIB
A, #30H
KARZ, A



Mov
GONQR3: ORL
Mov

GONORA : MOV
ORL
MOV

MOV
ORL
Mov

MoV
ORL
MoV
RET

1 PO AITY

TOKAC: MOV
MoV
CJNE
MoV
LJMp

GOMNCAL: ORL
MoV

GONOAZ : MOV
ORI,
MoV

MOV
ORL
MOV

MOV
ORL
MoV

MOV
ORL
MoV

MoV
ORL
MOV
RET

1 N v o v

PLTIM: MOV
LCALL
MOV .
LCALL
MOV
LCALL
MoV
LCALL
MoV
LCALL
Mov
LCALL
MOV
LCALYL
RET

A, RTBUAN
A, ¥30H ‘
KAR3, A

A, RATUS
A, #30H
KARY, A

A, PULUH
B, #30H
KARS, A

A, SATURN
A, #30H
KARE, B

FR A ek K e e de e ke o ok e e

KONVERSI BCD 0-9 KE KARAKTER ACC

A, RATRIB
B, #00

A, B, GONOAL
KRR, ¥20H
‘GONOAZ

A, #30H
KAR1, A

M, PULRIB
A, #30H
KAR2, A

A, RIBUAN
A, #30H
KAR3, A

A, RATIS
A, $30H
KAR4, A

A, PULUH
A, #30H
KARSG, A

R, SATUAN
A, #30H
KARS, A

*****‘k*****************

TAMPTLAN FORMAT WAKTU

- POSX, #06

KEBR2X
A, KARL
TPLEAR
A, KAR2
TPLKAR
A,KAR3
TPLKAR
A, KAR4
TPLKAR
A, KARS
TPLKAR
A, KBRG
TPLKAR

18




= R IIEIE

PLVEL: MOV
LCALL
MOV
LCALL
Mov
LCALL
Mov
LCALL
MOV
LCATL
MoV
LCATL
Mov
LCALI

g

TPLACC : MOV
LCALL
MOV .
LCALL
MOV
LCALL
MOV
LCALL

MOV
LCALL

MoV
LCALL
MOV
LCALL
MOV
LCALL
MoV
LCALL
RET

TMPERR: MOV
MOV
LCALL
Mov
MOV
LCALL
RET

MUL100: MOV
MOV
LCALL
RET

;
; INPUT CP2 OP1 QRO
; OUTPUT (OPZ OP1 OP}) DIKALIKAN 1000
:
X1000: Mov R3, #27H ;9899 :
Mov RZ2, #0FH
LCATL. MULTLI&

L e Y e L L S .
TAMPILAN FORMAT KECEPATAN

POSY, #08
KEBR2ZX
A, KARZ
TELKAR
A, KAR3
TPLKAR
A, KAR4
TPLKAR
A, #2EH
TPLKAR
A, KARS
TPLKAR
A, KARG
PPLKAR

**********ﬁ'****'k***i**i**'ﬁ-

TAMPILAN FORMAT PERCEPATAN

POSX, #03
KEBR2X
A, KRSIGN
TPLKAR
N, KAR]
TPLKAR
A, KAR2
TPLEAR

A, #2BH
TPLKAR ;TITIK

A, KAR3
TPLKAR
A, KAR4
TPLKAR
A, KARS
TPLKAR
A, KARG
TPLKAR

DPETR, §SERR1
BARTS, 401
TPLSTR
DPTR, §SERR2
BARTS, 02
TPLSTR

R3, #00
R2, {98
MULT16

**********************************




RET

i

; PENAMBARAN OPZ 0Pl OPO DENGAN NILAI AWALNYA
; (DISIMPAN DI ANGKAZ ANGKAZ NNGKAD)
; SEBANYAK NILAI DI R3 (MSB) DAN RZ (LSB)

H
MULT16: MOV ANGKAZ, OP2
MOV ANGKAL, OP1
MoV ANGKARO, QPO
MoV DPTR, #00
ULADDL: LCALL ADD24
INC DPTR
MOV A, DPH
MOV - B,R3"
CJNE A, B, ULADDL
MOV A, DPL
MOV B,R2
CJNE A, B, ULADD1
RET

Dhkdkkh ok koA kA kA kh

PENJUMLAHEAN 24 BIT

TR T

ADD24: CLR c
- Mov A, OPD
MoV B, ANGKAD
BBDC A,B
MOV OPO, A
Mov A, OP1
MOV B, ANGKAL
ADDC  A,B
MOV oPl, A
MOV A, QP2
MoV B, ANGKAZ
ADDC A,B
MOV oP2,A
RET

PEMBAGIAN 24 BIT

T

YANG DIBAGI : OFJ op2
PEMBAGT :
; HASIL BAGI : 0P3 oP2
; BISA :
; .
DIVZ4: MOV SIsSnl, #00
MOV SISAO0, #00
MOV TMP3, $00
MOV TMP2, $00
MOV THMP1, £00
MOV TMEND, $00

Mov R2, #32
DIVLCP: LCALL SHIETD

MOV B, SISAD
RLC A

MoV SISAD,A
MOV A, SISAL
RLC A
MOV SISAl, A

khAhhbk kAR AR AANALRARE AR AT AL *A kT rrdrdrddd

QPl OPC
ANGKA1l ANGKAO

QPl CPO
SISA1 SISAU

{* INDEKS *)

; TEST TO SEE IF SISALl:SISAC >= ANGKAL:ANGEA(

Jc KURANG

20




CLR
MOV
MOV
SUBB
Jc

c
A,SISAL
B, ANGKAL
A,B
TETAP

i SISAl > ANGKAl ATAU SISAl = ANGKA1

JNZ

KURANG

# IF BISAl = BNGKAL, TEST FOR SISAQ >= ANGEAO

CLR
MOV
MoV
SUBB
Jc

KURANG: CLR
MOV
MoV
SUBB
MoV
MoV
MoV
5UBB
MoV
SETB
LIMP

TETAP: CLR

c
A, SI18A0
B, ANGKAD
A.B
TETAP

c .. ..
A, SISBRO
B, BNGKAD
nB
SISAO, A
A, SISAl
B, ANGKA1
AB
SISAL, A
c
QUOTIE

c

QUOTIE: LCALL SHIFTQ
¢ TEST FOR COMPLETION

BINZ -

- RZ, DIVILOPD

/ NOW WE ARE ALL DONE

MoV
MOV
MOV
Mov
RET

+ DIVIDENT

SHIFTD: CLR
MoV
RLC
MOV
MoV
RLC
MOV
Mov
RLC
MoV
MoV
RLC
MOV
RET

s QUOTIENT

SHIFTQ: MOV
RLC
MOV
MoV
RIC
Mov
MOV
REC
MoV
MOV
RLC
MOV
RET

OP0, TMPO
OP1, TMP1
OP2, TMP2
OP3, TMP3

A, 0PQ

OPD, A
A,0QP1

OP1,A
A,0P2

OFZ,R
A, OP3

OP3,A

A, TMPO

TMPO, A
A, TMP1

TMP1,A
R, TMP2

TMP2, A
A, TMP3

TMP3, A

21




Foddk ek Kok ded kv ok ke ke Rk

PENGURANGAN 24 RBIT

TR R

SUBB24: CLR c
MOV A, OPO
MOV B, ANGKAD
SUBB A,B
MOV OPO,A

MoV A, 0Pl
Mov B, ANGKA1

SUBE  A,B

MOV oP1,A

MoV A, 0p2

MOV B, ANGKRAZ2
. SUBB. A,B . ..

MoV OP2,A

RET

**'&************#**i********

PEMBACAAN WAKTU

P TR

FHASIL : MILI DETIK MSB —-»> A
: MILI DETIK LSE ——> B
BCWKTU: MOV A, TMDTK],

MoV B, TMDTKO
MOV  R7,A
Mov RE, B
Mov A, TMDTK1
MoV B, TMDTX0
MOV R5,7
Mov R4,B
MoV A,R7

MOV B, R5
CJNE A, B,CKMDTO

MoV A, R7
MOV B,R6
RET

CKMDTO : MOV A,R5

MOV B,R4
RET
KERKKI A Kok ok kok

o=

¢ INTERRUPT INTO
RSTAWL: MOV FLGIWL, #01
RETI

hhEdhkdhdhhhdkdt ikt
H

¢ - INTERRUPT TIMER-O

TIMERO: PUSH  Ace

PUSH =3
PUSH DPL
PUSH DPH

MOV A, #00
MOV ACC.0,C
MOV BUFFRC, A

INC CLOCKO
MOV A, CLOCKG
MoV B, £04

CINE  A,B, JPQUIT
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MOV
MOV
MOV
IHC
MOV
MOV
MOV
MOV
CJINE
Mov
MOV
CJINE
MoV

JPQUIT: MOV
Mov
. BOP |
POP
rop
POP
RETT

P2.1 1 R/W
P2.2 : RS

A . T T TR T

INISIA: MOV
LCALL
MOV
LCALL
Mov
LCALL
RET

DSECLR: MOV
LCALL
MOV
LCALL
RET

CURSON: MOV
LCALL
RET

CURSOF: MOV
LCALL
RET

TMPAWL : MOV
MOV
LCALL
MOV
MOV
. LCATL
RET

TPLSTR: MOV
MOV
MoV
CJNE
LCALL
AJMP

JPBRSZ: LCALL
NEXTTP: MOV

TAMPILAN_LCD

PO : DATA
P2.03 : ENABLE

CIOCKO, #00
DPH, TMDTK,
DPL, TMDTKO
DPTR
TMDTK1, DPH
TMDEKO, DBL
A, DPH

B, #4EH

A, B, IPQUIT ; CEK 60000 DES

A,DPL

B, #20H

A, B, JPQUIT
FIGERR, #01

A, BUFFRC
C,ACC.0

. DPH

DPL
B
ACC

*k ok g e ok Wbk kA

PO, #38H
ENABLQ
P, #0EH
ENABLO
PO, #06H
ENABLD

PO, #01H
ENABLO
PO, #011
ENABLD

PO, }OEH
ENABLO

PO, #0CH
ENABLO

DPTR, #SAWALL
BARIS, #01
TPLSTR

DPTR, #SAWAL2
BARYS, #02 o
TPLSTR

POSX, #00
A, BARIS

B, 401

A, B, JPBRSZ
KEBRiX
NEXTTP

KEBR2XY
INDEX,; 09

1 milidetik

(4E20H}
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LTPSTR: MOV
MOVC
LCALL
IRC
MOV
MOV
CINE
RET

;POBX : POSIST

KEBR1X: MOV
ORL
MOV
LCALL
RET

7POSX : POSISI

" KEBR2X: MoV~

ORL
MOV
LCALL
RET

TPLKAR: MOV
LCALL
RET

ENABLO: CLR
CLR
CLR
LCALL
SETE
LCALL
CLR
RET

ENABLL: CLR

CLR
SETB
LCALL
i SETB
LCALL
CLR
RET

r
’
r

DELAY
TDELl: MOV
LPDELY : MOV

DJINZ
DINZ
RET
DELON: Mov
JDELO1 : MOV
JDELOZ: MOV. ...
DNz
DJINZ
DINZ
RET
DELAY: MOV
JDEL1: MOV
JDELZ: MOV
DJINZ
DJINZ
DINZ

RET

A, INDEX

A, 8A+DPTR
TPLKAR
INDEX

A, INDEX

B, #16

A, B, LTPSTR

0 -F
I, POSY
A, #80H
PO, A

ENABLO

0-F
A, POSX
A, §0COH
PO, A
ENABLO

PO, A
ENABLL

P2.0
PZ.1
P2.2
TDRELL
Pz2.0
TDELL
P2.0

ENABLE
R/W

TR PR

PZ.0 ; ENABLE
FZ2.1 P R/W
Pz.2 ¢ Rs & 1
TDEL1

P2.0

TDEL1

B2.0

**************‘i*****

RZ, #2
R3, #100
R3, §

R2, LEDEL1

R2Z, #2

R3, 250
R4, #250
R4, $

R3, JDELO2
R2, GDELOL

RZ, #24
R3, 250
R4, #250
R4, S

R3, JDEL2
R2, JDELL
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LTI

. e

r
" SAWALL: DB
SAWALZ: DB

SPOS1A: DB
SPOS1B: DB
SPOSLC: DB
STIMLA: DB
STMLAB: BB
SVEL1A: DB
SVEL1B: DB
SACCL1: DB

Frhhhhkhddbhbkthkhkhkh

STRING TAMPILAN

' JALANKAN MOBIL f
'"MULAT PENGUKURAN®
7 STRING TAMPILAN POSISI 1

'XIA
'X1ap:
'X1
'"TIA
'T1AaB:
FV1a
V1B
AT

oo

0- 0.5m'
0.5 - 1m
0.5 - 1m
ms'

ns!

m/s!

m/s!

m/s~20

i STRING TAMPILAN POSISI 2

SPO52A: DB
SPOS2B: DB
SPOS2C: DB
STIM2A: DB
STM2ARB: DB
SVEL2A: DB
SVELZB: DB
SACCL2: DB

TR2A :
'X2aR:
'X2 .
T2

'T2RB:

'V2h:
"V2B:
‘a2:

0 - 0.7% m!
0.75-1.5 m!'
0.75-1.5 m"
" ms?

ms*t

m/s’

m/s"

m/s~2°*

7 STRING TAMPILAN POSIST 3

SPOS3A: DB
SPCS3B: DB
SPOS3C: DB

3A: DB 'T3A:
STM3AB: DB
SVEL3A: DB
SVEL3B: DB
SACCL3: DB

"H3A
'X3AB:
™3

'"T3AB:
'V3A:
'"ViB:
Ta3:

0 - 1 m
1 - 2 @
0«1-2nmn

ms’
ms'
m/s"
nm/s!’
m/se21

7 STRING TAMPILAN ERROR

8ERR1: DB
SERR2: DB

'"ULANGI DARI AWAL'






