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Abstract

llmu pengetahuan dan teknologi dalam dunia
sistem kendali dan otomatis semakin pesat, yang dapat
dilihat pada kehidupan sehari-havi. Kebutuhan manusia
yang semakin kompleks memungkinkan untuk dibuat I1C
yang bisa di program sesuai dengan kebutuhan.
Berdasarkan  kemajuan  teknologi  ini, maka
berkembanglah  suatu  ilmu  yang  merupakan
pengembangan dari dunia elektronika, salah satunya
yakni dalam bidang mikrokontroler. STMIK STIKOM
Indonesia sebagai kampus yang bergerak di bidang
tenologi berkeyakinan membangun generasi muda yang
dapat terjun langsung kemasyarakat untuk membuat atau
mendisain sendiri teknologi yang dapat di kontrol atau
bergerak secara outomatis. Dengan sebuah alat modul
mikrokontroler diharapkan mahasiswa dapat lebih
mengeri dan memahami bagaimana sistem kerja dari
mikrokontroler. Mahasiswa dapat merancang dan
membuat sistem kendali outomatis yang dapat membantu
tugas manusia dalam melakukan aktivitasnya, ataupun
melakukan suatu hal yang mungkin tidak bisa dilakukan
oleh manusia. Maka dilakukan penelitian Rancang
Bangun Alat Praktikum Mikrokontroler di STMIK
STIKOM Indonesia.

Keywords: Sistem kendali, outomaiis, teknologi,
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1. Pendahuluan

Perkembangan ilmu  pengetahuan dan
teknologi dalam dunia kendalisemakin pesat, hal
ini ditandai dengan adanya berbagai peralatan yang
diciptakan dan dapat dioperasikan secara otomatis.
Berdasarkan  kemajuan teknologi  ini, maka
berkembanglah suatu ilmu yang merupakan
pengembangan dari dunia elektronika, salah
satunya yakni dalam bidang mikrokontroler.

Mikrokontroler merupakan sebuah sistem
komputer fungsional dalam scbuah chip, di
dalamnya terkandung sebuah inti prosesor, memori,
dan perlengkapan input output. Dengan kata lain,
mikrokontroler adalah suatu alat elektronika digital
yang mempunyai masukan dan keluaran serta

kendali dengan program yang bisa ditulis dan
dihapus dengan cara khusus, cara kerja
mikrokontroler sebenamya membaca dan menulis
data yang menckankan ecfisiensi dan efektifitas
biaya atau dapat disebut pengendali kecil. Melihat
dari kemajuan teknologi yang semakin pesat ini
STMIK STIKOM Indonesia sebagai sebuah
kampus teknologi. Berkeyakinan membangun
generasi muda yang dapat terjun langsung
kemasyarakat untuk membuat atau mendisain
sendiri teknologi yang dapat di kontrol atau
bergerak sccara outomatis. Dengan adanya mata
kulaih  mikrokontroler di  harapkan  dapat
membangun generasai muda yang dapat bersaing di
dunia global. Maka dirancang susatu modul
mikrokontroler yg mudah di akses dan di ujicoba
dengan sensor, yg dapat memudahkan penggunana
untuk mempelajari mikrokontroler dan membuat
susatu sistem kendali yg berguna di masyarakat.
Berdasarkan permasalahan diatas maka
dilakukan penelitian Rancang Bangun Alat
Praktikum Mikrokontroler di STMIK STIKOM
Indonesia. Dengan sebuah modul mikrokontroler
diharapkan mahasiswa dapat lebih mengeri dan
memahami  bagaimana  sistem  kerja  dari
mikrokontroler. Mahasiswa dapat merancang dan
membuat sistem kendali outomatisyang dapat
membantu  tugas manusia dalam  melakukan
aktivitasnya, ataupun melakukan suatu hal yang
mungkin tidak bisa dilakukan oleh manusia.

2. Sistem Kendali

Sistem kendali secara umum, merupakan
suatu sistem yang berkaitan erat dengan metode,
yang memungkinkan sebuah komputer, agar
mampu berperan sebagai inti atau otak dari suatu
sistem kendali. Komputer berguna mengontrol dan
menerima input data dari alat terkendali. Metode
inilah yang dikenal sebagai sistem kendali. Dalam
sistem kendali dikenal istilah Sistem Kendali Loop
Terbuka (Open Loop Control Sistem) dan Sistem

Jurnal Ilmu Komputer dan Sains Terapan | 61



Jurnal S@CIES Volume 7, Nomor 1, Oktober 2016 hlm 61 - 68

Kendali Loop Tertutup (Closed Loop Control
Sistem). Masing-masing sistem mempunyai cara
kerja dan prinsip yang berbeda, namun dapat saling
medukung [1].

2.1 Sistem Kendali Loop Terbuka

Sistem kendali loop terbuka adalah sistem
kendali yang sinyal keluarannya tidak berpengaruh
terhadap proses pengendalian. Hal ini dikarenakan
di dalam sistem kendali loop terbuka tidak terdapat
proses umpan balik sinyal output yang menuju
sinyal input. Dengan demikian di dalam sistem
kendali jenis ini tidak ada proses untuk
membandingkan antara sinyal keluaran dengan
masukan (loop back).

Elemen Alat
— h .
Masukan Kendali Terkendali Keluaran
{Input) (Output)

Gambar 1 Sistem Kendali Loop Terbuka

Dalam gambar 1 diperlihatkan input data
masuk ke elemen kendali, dan elemen kendali akan
memproses data masukan. Output dari elemen
kendali akan mengendalikan alat terkendali.
Gambar 1 juga menggambarkan bahwa keluaran
yang dihasilkan tidak diumpan balik. Dengan kata
lain elemen hanya memproses data masukan dan
mengendalikan alat terkendali.

Contoh sistem kendali loop terbuka adalah
sistem pengendalian tangan robot. Adapun
gambaran sistem pengendalian tangan robot

diperlihatkan pada gambar 2
Elemen Kendali o | Mekanisme
Masukan| (Komputer) "| Tangan Robot »
Data Gerakan

Gambar 2 Sistem Pengendalian Tangan Robot

Pada gambar 2 diperlihatkan masukan data
akan masuk ke elemen pengendali (komputer) dan
kemudian elemen kendali akan memprosesnya.
Hasil dari proses pengolahan data akan digunakan
untuk mengendalikan alat terkendali, yaitu
mekanisme tangan robot. Tidak ada proses umpan
balik dari output yang berupa gerakan. Contoh
umpan balik pada aplikasi tangan robot ini adalah
adanya proses untuk mengukur ketepatan derajat
perputaran dan gerakan yang dihasilkan olch
tangan robot.

2.2 Sistem Kendali Loop Tertutup
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Sistem kendali loop tertutup adalah sistem
kendali yang sinyal keluarannya mempunyai
pengaruh langsung terhadap proses pengendalian.
Yang menjadi ciri utama dari sistem kendali loop
tertutup adalah adanya sinyal umpan balik. Gambar
3 adalah gambar dari sistem kendali loop tertutup.

Error
Detector

Elemen Kendali H Alat Terkendali F—P
Keluaran

(Output)

Sinyal Umpan
Balik

Gambar 3 Sistem Kendali Loop Tertutup

Gambar 3 menunjukan sistem kendali loop
tertutup. Input masuk ke elemen kendali untuk
diproses dan output dari elemen kendali digunakan
untuk mengendalikan  alat  terkendali. Alat
terkendali akan melakukan aksinya dan hasil dari
aksi ini akan diumpan balik menuju error detector
(komparator) untuk dibandingkan guna
meminimalisasi kesalahan. Umpan balik ini dapat
berupa berupa pemasangan  sensor  untuk
melakukan  proses pengukuran, dan  hasil
pengukuran tersebut diumpan balikkan ke error
detector (komparator).

Yang dimaksud elemen kendali dalam loop
tertutup adalah suatu bagian sistem pengendali
yang bertugas untuk menerima sinyal kesalahan
dari komparator. Sinyal kesalahan ini kemudian
diolah dan diteruskan ke bagian alat terkendali.
Alat terkendali adalah sebuah perangkat yang
dikendalikan oleh elemen kendali. Piranti ini hanya
melaksanakan tugas sesuai perintah elemen kendali,
yang Dbertugas sebagai error detector adalah
komparator. Komparator adalah suatu peranti yang
digunakan untuk membandingkan dua besaran.
Hasil output komparator ini nantinya akan
diteruskan ke elemen kendali guna diproses lebih
lanjut.

Komparator / Pembanding

Elemen Kendali Motor Listrik —
(Komputer) Keluaran

(Rotasi)
Sensor
Kecepatan

Gambar 4 Sistem Kendali Loop Tertutup Pada Motor Listrik

Sinyal
Input

Pada pengendalian motor listrik loop
tertutup, hasil rotasi motor listrik akan ditangkap
oleh sensor kecepatan. Sensor kecepatan ini
berfungsi sebagai umpan balik. Hasil dari proses
sensor kecepatan akan masuk ke error detector
yang berupa komparator. Komparator akan
membandingkan sinyal input dengan sinyal yang
dihasilkan oleh sensor kecepatan. Hal ini dilakukan
untuk mengetahui apakah kecepatan motor listrik
sama dengan kecepatan yang diterima sensor atau
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tidak. Apabila putaran terlalu cepat maka komputer
sebagai eclemen kendali akan memperlambat
putaran motor tersebut berdasarkan hasil komparasi
pada komparator. Komparator disini berfungsi
sebagai error detector. Sistem loop disini berfungsi
untuk menstabilkan dan meningkatkan presisi
putaran motor.

3. Mikrokontroler

Mikrokontroler adalah  sebuah  sistem
komputer fungsional yang terkandung di dalam
scbuah chip. Dengan kata lain, mikrokontroler
merupakan suatu alat elektronika digital yang
mempunyai input dan output /O yang dapat
dikendalikan dengan program yang bisa ditulis dan
dihapus dengan cara khusus. Salah satu
mikrokontroler yang banyak digunakan saat ini
adalah mikrokontroler AVR. AVR adalah
mikrokontroler yang basis arsitecktur AVR RISC
(Reduced Intrution Set Computer) 8 bit yang
berdasarkan arsitcktur Harvard, yang dibuat olch
Atmel tahun 1996.

Mikrokontroler AVR memiliki keunggulan
dibandingankan dengan mikrokontroler lainnya.
Keunggulan mikrokontroler AVR yaitu kecepatan
dalam cksekusi program yang lebih cepat karena
sebagian besar intruksi dicksekusi dalam 1 siklus
clock, lebih cepat dibandingkan dengan
mikrokontroler MCS51 yang memiliki arsitektur
CISC (Complex Intruction Set Computer).[2].
Sclain itu mikrokontroler AVR memiliki fitur
lengkap vyaitu (ADC Internal, PWM, EEPROM
Internal, Port I/O, Komunikasi Serial, 12C, timer/
counter, dll.[3].

4, Perancangan Sistem

Secara kescluruhan perancangan sistem
modul mikrokontroler ATmega32Sebagai 1/O,
ADC, RX, TX Pada Pengembangan Praktikum
Mikrokontroler di STMIK STIKOM Indonesia
dapat dilihat pada gambar 3.1. Mikrokontroler yang
digunakan adalah ATmega32 yang terdapat input
dan output, yang digunakan sebagai input pada
modul mikrokontroler ini adalah  switch,
potensiometer scbagai pengaturan ADC, sensor
utrasonic, sensor PIR, dan sensor suhu. Dan yang
dipergunakan untuk output pada modul
mikrokontroler ini adalah LCD 2x16, LED, motor
servo,dan motor DC. Terdapat juga rangkaian real
time clock dan komunikasi TX, RX, untuk
mengaktifkan modul mikrokontroler ATmega32 ini
mengunakan supply teggangan 12Volt

FOWER
SUPPLY

MINIMUM SISTEM

f ATMEGA32
—
DRIVER
SENSOR
HoToR LR

llj
T

KOMUNIKASI
SERIAL

RANGKAIAN
(TX&RX)

RTC
(REAL TIME CLOCK)

Gambar 5 Blok Diagram

Sistem Minimum merupakan inti dari modul
perangkat keras ini. Sistem Minimum bertugas
sebagai inti dari proses sistem mikrokontroler yang
memberi intruksi kepada input atau output ke
modul yang ingin di kendalikan. Rancangan sebuah
Sistem Minimum mempengaruhi fungsi
mikrokontroler yang ditanamkan dalam Sistem
Minimum tersebut, kecepatan prosesing processor
pada mikrokontroler dipengaruhi oleh pembangkit
clock osilator, pada rangkaian ini digunakan kristal
sebesar 16 MHZ, sehingga memungkinkan
processor dalam mikrokontroler melakukan sampai
16 juta instruksi per detik (16 MIPS), kecepatan
osilator juga mempengaruhi konfigurasi timer,
delay, PWM (Pulse Width Modulation), Sistem
minimum ini juga di lengkapi dengan reset agar
dapat mengulang kembali intruksi pada kondisi
awal dan terutama konfigurasi komunikai USART
yang akan digunakan dalam penelitian ini, berikut
gambaran skema dari Sistem Minimum ATmega32.

3

Gambar 6 Rancangan Keseluruhan Sistem

5. Pembahasan
5.1 Perancangan Implementasi

Sistem modul paktikum mikrokontroler
ATmega32 implementasi dari suatu tindakan atau
pelaksanaan rencana yang telah disusun dengan
cermat dan rinci sesuai tahapan perakitan sistem
schingga mampu untuk dioperasikan. Tahapan ini
menjelaskan proses perakitan kerangka dari alat
pelarut PCB dan menjelaskan  rangkaian
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yang dikeluarkan akan sama dengan logika
yang diinputkan.

Berikut program yang digunakan untuk
melakukan pengujian input ini:

tersebut ke port yang lain. Skema pengujian
dapat digambarkan sebagai berikut :

Papan LED K Output com ADCH PORTB PORTA KO-5VotADCch 0| Variable

.include "m32def.inc"
.org 0x0000
rjmp main

main:

1di rle,O0xff
out DDRA,rlé6
out DDRD,rlé6

1di rleé, 0x00
out DDRC,rlé6
out DDRB,rlé6

eksekusi:

in rl1l6,PINB
in rl1l7,PINC
out PORTA,rl6
out PORTD, rl7
rjmp eksekusi

Papan

Resistor

Sistem Minimal

Papan DIP Switch akan diset mengirimkan
logika “10101010” kemudian dirubah menjadi
“01010101”. Ouput dari sistem minimal akan
dikeluarkan pada papan LED. LED bersifat
aktif low, schingga akan mati bila diberi logika
“1” dan menyala bila diberi logika “0”. Berikut
gambar pengujian dan outputnya :

Tabel 3 Hasil Percobaan Input Pertama Pada Sistem Minimal

Ouput com ADCL

PORTD PORTC Papan LED

Gambar 16 Skema Percobaan ADC

Pengujian akan dilakukan dengan memberikan
tegangan vyang bervariasi. Tegangan ini
diberikan oleh papan variable resistor dan
diterima oleh ADC chanel “0”. Kemudian nilai
input ini akan dikeluarkan melalui port yang
diset scbagai output yaitu port “B”
menampilkan data pada “ADCH” dan port “C”
menampilkan data pada ADCL. Berikut
program yang digunakan untuk melakukan
pengujian ADC ini:

Nomor Input Output Kondisi
Port LED
0 1 1 Mati

1 0 0 Menyala
2 1 1 Mati

3 0 0 Menyala
4 1 1 Mati

5 0 0 Menyala
6 1 1 Mati

7 0 0 Menyala

Tabel 4 Hasil Percobaan Input Kedua Pada Sistem Minimal

Nomor Input Output
Port LED

Kondisi

Menvyala

Mati

Menvyala

Mati

Menvyala

Mati

Menvyala

oy Ui WI N RO

ROl O|rR|O|r]O
ROl O|rR|O|r]O

Mati

Pengujian ADC Pada Sistem Minimal
Pengujian  dilakukan dengan menginstal
program yang akan menerima input pada salah
satu chanel ADC dan mengeluarkan nilai input

.include "m32def.inc"

.org 0x0000
rjmp main

main:

1di rle6, low(ramend)
out spl,rlé6

1di rl6,high (ramend)
out sph,rlé6

rcall init port
rcall init adc
rjmp prog_utama

prog utama:
sbis ADCSRA,ADIF
rjmp prog_utama
rcall output
rjmp prog_utama
output:

in rlé6,ADCH

in rl1l7,ADCL

com rlé6

com rl7

out portb,rlé6
out portc,rl7
ret

init port:
1di rleé, 0x00
out ddra,rlé
out porta,rl6
1di rle,O0xff
out ddrb,rlé6
out ddrc,rl6”
ret

init adc:
1di rle,0
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