BAB 2

LANDASAN TECR

2.1. Tijauan Pustaka

Penelitian yang berkaitan dengan teknol ogi robot telah
banyak  dil akukan. Beri kut urai an  si ngkat penelitian
sebel utmmya  yang berkai t an dengan per masal ahan pada
penelitian tugas akhir ini.

Ni chol as Jones, M chael HIl, M chael Shanahan
(2005) di The University of Adelaide Australia dalam
penelitiannya nerancang dan nenbuat robot snall| Size soccer.
Dal am penelitiannya robot ini menggunakan notor stepper dan

tidak nenggunakan gear bank sebagai penggerak robot.

Agung (2004) di Universitas Mihammadyah Yogyakarta
dal am penelitiannya nerancang dan nenbuat robot penjejak
garis dengan nenggunakan perbedaan garis sebagai indikator
pengubah kecepatan laju robot. Dalam penelitiannya yang

di anbi |l untuk reveresi penggerak notor dc.

Paul us Andy Nal wan (2006) di_ Delta Elektronik Surabaya
dalam penelitiannya nerancang dan nenbuat robot soccer
dengan nmenggunakan nodul - nodul kit Warrior Ver si on
unassenbly. Dal am penelitiannya robot ini tidak adanya kick

pada robot untuk nenendang bol a.

2.2. Robot

Robot merupakan salah satu bagian dari bi dang
Artificial Intelligence (Al), t ekni k, dan psi kol ogi.
Teknol ogi inilah yang nenghasil kan robot. Robot diartikan

sebagai mnesin dengan kecerdasan konputer dan di kontrol ol eh

konputer, dan nemliki kemanpuan fisik seperti manusia.



Apli kasi dari robot ini nencakup penberian kemanmpuan untuk
nelihat atau persepsi visual, nmenyentuh atau Kkemanpuan
ner aba, kenmanpuan unt uk nmenegang dan nmenani pul asi

pengangkutan atau kemanpuan fisik untuk bergerak, dan
navi gasi atau kecerdasan untuk nenenukan atau nencapai jal an

kel uar.

Pada subbab ini akan di bahas terlebi h dahul u nengenai
robot yang neliputi pengertian dari robot, sejarah robot,

hukum r obot i ka, dan kegunaan dari robot.

2.2.1. Pengertian Robot

Robot di definisi kan sebagai sebuah automaton, yakni
suatu piranti nekani k yang cerdas. Menurut Robotics |ndustry
Associ ation (1985), robot didefinisikan sebagai “A re-
progr anmabl e, multi-functional manipul ator designed to nove
naterial, parts, tools, or specialized devices for the
performance of various tasks” yakni suatu nmanipul ator
banyak-fungsi yang dapat diprogramulang yang dirancang
unt uk mem ndahkan material, konponen, perkakas, atau piranti
khusus unt uk neni ngkat kan ki nerja berbagai tugas. Robot juga
di defi ni si kan sebagai “a machine able to extract information
from its environment and use know edge about its world to
act safely in a neaningful and purposeful manner” (Arkin,
1998), yakni sebuah nesin yang manpu nengekstrak infornasi
dari lingkungannya dan nenggunakan pengetahuan tentang
I i ngkungannya untuk beraksi secara sel amat dengan cara yang

sesuai seperti keingi nan penrogramya.

Robot nmerupakan alat nekanik yang dapat nelakukan
tugas fisik, bai k nenggunakan pengawasan dan kontrol
nanusi a, at aupun menggunakan program yang tel ah
didefinisikan terlebih dulu (kecerdasan buatan). Robot

bi asanya digunakan untuk tugas yang berat, berbahaya,



pekerjaan yang berul ang dan kotor. Biasanya kebanyakan robot
i ndustri digunakan dal am bi dang produksi. Penggunaan robot
| ai nnya ternasuk unt uk penber si han I i nbah ber acun,
penj el aj ahan bawah air dan luar angkasa, pertanbangan,
pekerjaan "cari dan tolong" (search and rescue), dan untuk
pencarian tanmbang. Belakangan ini robot nmulai nmenmasuki
pasaran konsunmen di bidang hi buran, dan al at penbantu runah

tangga, seperti penyedot debu, dan penotong runput

2.2.2. Sejarah Robot

Istilah robot berasal dari bahasa Cekosl owakia. Kata
robot berasal dari kosakata “Robota” yang berarti “kerja
cepat”. Istilah ini rmuncul pada tahun 1920 oleh seorang
pengar ang sandi wara bernama Karel Capec. Karyanya pada saat
itu berjudul “Rossumis Universal Robot” yang artinya Robot
Dunia mlik Rossum Rossum nerancang dan nenbangun suatu
bala tentara yang terdiri dari robot industri yang akhirnya
nmenjadi terlalu cerdi k dan akhirnya nenguasai nmanusia. Kata
Robotics juga berasal dari novel fiksi sains “runaround”
yang ditulis oleh Isaac Asinov pada tahun 1942. Sedangkan
pengertian robot secara tepat adalah sistem atau alat yang
dapat berperilaku atau neniru perilaku nmanusi a dengan tuj uan

unt uk nmengganti kan dan nenpernudah kerj a/aktifitas nanusia.

Untuk dapat diklasifikasi kan sebagai robot, nesin

harus nmem |i ki dua nacam kemanpuan yait u:
1. Bisa nendapat kan i nformasi dari sekelilingnya.

2. Bisa nelakukan sesuatu secara fisik seperti bergerak

at au nmemani pul asi obj ek.

Untuk dapat di katakan sebagai robot sebuah sistem tidak
perlu untuk neniru senua tingkah |aku nmanusia, nanun suatu

sistem tersebut dapat nengadopsi satu atau dua saja sistem



yang ada pada diri manusia saja sudah dapat dikatakan
sebagai r obot . Sistem vyang diadopsi berupa sistem
pengli hatan (mata), sistem pendengaran (telinga) ataupun

si st em ger ak.

2.2.3. Hukum Roboti ka

Sebuah robot dapat saja dibuat untuk berbagai nacam
aktifitas, namun sebuah robot harus dibuat dengan tujuan
untuk kebai kan rmanusia. Ada hukum robotika yang perlu
di pegang sebel um seseorang terjun dalam robotika, antara

| ai n:

1. Robot tidak bol eh nenciderai manusia atau dal am keadaan

tanpa aksi nengijinkan nmanusi a mendekat untuk disakiti .

2. Robot harus nmenuruti perintah yang di beri kan ol eh manusi a
kecuali jika perintah tersebut Dbertentangan dengan

hukum yang pertama.

3. Robot harus nelindungi = eksistensinya, selana tidak

bert ent angan dengan hukum pertama dan kedua.

2.2.4. Kegunaan Robot

Secara umum kegunaan robot adal ah untuk nenggantikan
kerja manusia yang nenbutuhkan ketelitian yang tinggi atau
menpunyai resi ko yang sangat besar atau bahkan nengancam
kesel amat an manusi a. Sebagali contoh, seseorang yang bekerja
di bagian welding di sebuah industri assenbling kendaraan
akan nenpunyai resiko kecel akaan kerja yang cukup tinggi
Maka untuk mengurangi resiko kerja tersebut perlu digunakan
robot yang nengganti kan kerja manusia di bidang tersebut,
sehingga resiko kecelakaan kerja dapat dikurangi bahkan
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di hi l angkan. Ada juga sebagi an robot yang sengaj a dici pt akan
untuk rmenemani nanusia di dalam aktifitasnya. Robot-robot
i ni dapat disebut robot bermain. Robot ini diciptakan untuk
menbant u manusi a yang nengal am kesepian diri sehi ngga dapat
menpunyai  tenan. Robot -robot yang termasuk jenis ini
termasuk antar lain Battle Bots, Robot contesti, Robot
Anj i ng.

Nanun secara garis besar robot dapat diklasifikasikan

nenj adi beberapa jenis antara | ain:
1. Robot industri

2. Robot antariksa

3. Robot transport asi

4. Robot perang

5. Robot kendali jarak jauh

6. Robot kedokteran

7. Robot riset

8. Robot bermain, dll

2. 3. Komuni kasi

Konuni kasi adal ah proses pertukaran sunber infornasi
yang nmelibatkan 2 (dua) pihak atau lebih dan dari satu
| okasi kel okasi yang lain (WIliam Stalling, 2001).
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Media

SUMBER L PENERIMA
Transmisi

Ganbar 2.1 Bl ok Di agram Konuni kasi

Sunber : WIliam Stal l'i ng, Dasar-Dasar Konuni kasi Dat a,
Jakarta : Sal enba Tekni ka, 2001

Untuk dapat nengkonuni kasi kan informasi dari satu
| okasi ke Ilokasi yang lain, tiga elenmen system harus
tersedia, yaitu sunber informasi (transmtter), medi a
transm si, dan penerima (receiver). Jika salah satu el enen
tidak ada, maka konunikasi tidak akan dapat dilakukan.
Ganbar 2.1 dapat nmenperj el as nmengenai ketiga el enen
tersebut. Berikut ini penjelasan nengenai ketiga elenent
ter sebut

2.3.1. Sunber

Sunber adalah pihak yang nengirinkan infornmasi,
m salnya renot kontrol (WIliam Stalling,2001). Tugashya
menbangki t kan berita atau informasi dan nenenpat kannya pada
medi a transm si. Sunber pada unmummya dil engkapi dengan al at
antarnmuka (interface) atau transduser yang dapat nengubah
informasi yang akan dikirinkan nenjadi bentuk yang sesua

dengan nedi a transm si yang di gunakan, m sal nya nenj adi

a Pulsa listrik

b. Gel onbang el ekt r omagnet
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2.3.2. Media transms

Sebuah informasi dapat ditransfer dari satu | okasi
kel okasi lain nelalui 2 media transmsi, yaitu nedia guided
dan nedi a ungui ded. Media gui ded adal ah informasi atau data
yang ditransfer nelalui nedia yang tanpak secara fisik
sepanjang jalan dinmana sinyal disebarkan, yang neliputi
twi sted pair, coaxial cable, dan serat optik. Media unguided
adal ah nedi a yang nemanf aat kan antena untuk nentransni si kan
informasi atau data diudara, ruang hanpa, dan air (WIiam
Stal i ng, 2001) .

Dalam nedia unguided terdapat macam nacam band
frekuensi yang di bagi dan macam macam apli kasi nya, sepert
pada tabel 2.1.

Tabel 2.1. Karakteristik-karakteristi k Band Konuni kasi

Ungui ded
Band Data Analog Data Digital Aplikasi-
! Nama Rat aplikasi
Frekuansi Modulasi | Bandwidth | Modulasi | 2° Utama
30- LF (Low Biasanya tidak ASK.F5K 0.1to Naviag
300KHz | Frequency) diprakickkan .MSK 100bps =
300 il i sKHp | ASKFSK | 1010 Radio AM
3000KHz F i ! to £ .MSK 1000bps komersil
requency)
. Radio
HF (High ASK.FSK 101t
3-30MHz [-,.Cqu(.,:}y, AM.SSB to 4 KHz MSK ".UUUt:) i gelombang
" g ps pendek
30- VHF (Very AM.SSB SKHz 1o & Televisi
‘O:E!]\1H' High = ]"M : l‘iMH' FSK.PSK 100Kbps VHF.radio
= z Frequency) = = ps FMmM
=i Televisi
UHF (Ultra
3 f
a0 High FM.SSB | to20MHz PSK | to 10Mbps | UHF.gelomba
3000MHz Frequency) ng mikro
terresterial
Gelombang
SHF (Super to " ebei]
3-30GHz High FM to S00MHz PSK BRI,
Fs ' 100Mbps gelombang
quency) e =
mikro satelit
EHF Percobaan
30- (Extremely i ] to jangkauan
300GHz High i HcbiHe ESK 750Mbps pendek titik
Frequency) ke titik

Sumber: William Stalling. Dasar-Dasar Komunikasi Data. Jakarta: Salemba
Teknika, 2001, hal122.
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Dal am nmedi a ungui ded, transnisi yang digunakan adal ah
transnisi anal og karena menggunakan gelonbang radio atau
nmedi a udara. Sehingga, infornmasi atau data yang dikirinkan
akan di nodul asi terlebih dahul u sesuai dengan kebut uhan yang
di kehendaki. Pada transm si anal og, teknik nodulasi yang
di gunakan dalam nentransm sikan informasi analog adal ah

sebagai beri kut

a Modul asi Anplitudo (AM
b. Mbdul asi Frekuensi (FM

c. Modul asi Phasa (PM
Informasi digital yang akan ditransm sikan dal am

transni si anal og, maka tekni k nodul asi yang di gunakan adal ah

sebagai beri kut

BATA

ARPLITLION

OMN-OFF
MOOULATICH

FAZQUENCY
WODULATIONM (i)
LdiNa
FALOUEMCY S arT !

EEYIMa (FIx} |

PFHARE 1 1 I
MOGULATIOMN (AR ’
UEINGD PHARL. | A i A
BHIPT XEYWND | 1 l f | I
) | 'l

i | i i |

1 1 1T 1Ll

S AN & BhIH LTI T Ll

Ganbar 2.2 Macam nmacam j eni s nodul asi
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(Sumber : WIliam Stalling, Dasar-Dasar Komnunikas
Data, Jakarta : Sal emba Tekni ka, 2001)

Beberapa nedia transm si dapat di gunakan jal ur
transmsi atau carrier dari data yang dikirinkan, dapat
berupa kabel, - gelonbang el ektromagnetik, dan |[|ain-Iain.
Transm si data nmerupakan proses pengirinman data dari satu
sunber ke penerima data (Wliam Stalling,2001). Untuk
nenget ahui tentang transmisi data |ebih | engkap, nmaka perlu
di ket ahui beberapa hal yang berhubungan dengan proses ini.
Hal - hal tersebut nenyangkut

a Media transms

b. Kapasitas jalur transmi si

C. Tipe dari jalur transm si

d. Kode transm si yang di gunakan

€. Mde transm s

f. Protoko

g. Penanganan kesal ahan transm si

Proses pengubahan informasi nenjadi bentuk yang sesuai

dengan medi a transm si di sebut nodul asi (WIliam

Stalling,2001). Bila sinyal dinodulasi, naka ia akan dapat
nmenenpuh jarak yang jauh. Proses kebalikannya disebut

denodul asi. Media transm si dapat berupa

Gel onbang el ekt r omagnet
Sepasang kawat

Serat optik

o o T o

Kabel coax
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2.3.3. Penerim

Penerima adalah al at yang nenerima data atau
i nf ormasi , m sal nya radi o dan t el evi si (Wliam
Stal ling, 2001). Tugasnya nenerima berita yang diKkirinkan
ol eh statu sunber informasi. Penerinma nenpunyai alat lain
yang fungsi nya kebal i kan dari pemancar, yaitu al at infornasi
yang fungsinya nengubah sinyal informasi yang dikirim
(sinyal yang ternodul asi) nenjadi bentuk asal nya.

Apabi | a komuni kasi terjadi hanya satu arah naka,
komuni kasi tersebut disebut komuni kasi satu arah atau half
dupl ex. Sedangkan, apa bila komunikasi terjadi dua arah
maka, komuni kasi tersebut disebut konmuni kasi dua arah atau
full duplex. Sunber informasi dibedakan nenjadi dua, yaitu

sunber informasi anal og dan sunber informasi digital

2.4. SPI (Serial Peripheral Interface Bus)

Serial peripheral interface bus atau SPI berasal dari
kata ess-pee-|I atau spy, bus ini merupakan synchronous
serial data |ink standar yang ditetapkan ol eh Mdtorola yang
beroprasi dengan node full duplex. Devices konunikasi dal am
mode nmaster / slave dimana naster device akan nengawal i
dal am penyusunan data. Slave select (chip select) untuk
nmenungki nkan penggunaan sl ave devi ces | ebi h banyak. Kadang-
kadang SPI sering disebut juga dengan kata serial enpat
kabel , berbeda dengan nenggunakan serial tiga, dua dan satu
kabel .

Spesi fi kasi enpat signal |ogi ka pada SPI bus :

SCLK (Serial O ock berasal dari naster)
MOSI / SIMO (Master CQutput, Slave Input)
M SO/ SOM (Master Input Slave Qutput)
SS (Sl ave Sel ect aktif rendah)

Alternatif penamaan yang sering di gunakan :

o O T Q9
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SCK, CLK (Serial dock)

SDi, DI, SI (Serial Data In, Data In, Serial In)

SDO DO SO (Serial Data Qut, Data Qut, Serial Qut)
nCcs, CS, CSB, CSN, nSS, STE (Chip Select, Slave
Transmt Enabl e aktif rendah)

Bi asanya SDI / SDO (DI /DO, SI / SO dibutuhkan ol eh
SDO pada master untuk konuni kasi ke SDI pada slave atau
sebal i knya. Chip select tidak aktif tinggi, wal aupun kadang-

o O T 9

kadang cara penulisannya (seperti SS atau CS nenjadi nSS
atau nCS) dianjurkan oleh yang |ainnya. Untuk |ebih jelas
i hat Ganbar 2.3 dan Ganbar 2. 4.

Master Slave
| Mermory | SCLK I Memory I
[of1f2]3]4]s]e]7] e OB BB EE)
* MISO |

Gambar 2.3 Susunan hardware nenggunakan dua shift register
di dal am chi p

SCK CPOL=0_J A/ \ M\ i Aareryme
CPOL=1""\\innnmores—

SS S -

Cycle # 1 X2 X3 X aXs Xe 7 s o

CPHA=0 MISOZ1Xz2131 s 151 § X ) B
MOSI z 2 z

Cycle # BRI X3 Xd s Ie i1 @
CPHA=1 MSOZEI I i sl Te)s
MOSIZEX I X3 X3 X e Xs Y e XTI gz

Ganbar 2.4 Tim ng di agram SPI
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2.5. Mkrokontrol er AT89S52

M kr okontrol er adal ah m kr opr osesor yang tel ah
di | engkapi konponen- konponen pendukung secara internal yaitu
seperti: CPU, ROM RAM dan |/O yang nenbentuk m krokonputer

tunggal yang di kemas dal am bentuk | C.

Mkr okont r ol er AT89S52 mer upakan m kr okontrol er
produksi Atnel dan nerupakan pengenbangan dari 8051 produksi
Intel .

2.5.1. Struktur nmenori AT89S52

M krokontrol er AT89S52 mem |i ki 3 struktur menori yang
berfungsi untuk nenyinpan data maupun instruksi-instruksi

di dal aitmya. Beri kut adal ah struktur nenori pada AT89S52:
1. RAM i nt er nal

Memi | i Ki nmenor i sebesar 128 byte yang biasanya
di gunakan untuk nenyi npan variable atau data yang bersifat
senmentara. Menori ini dapat diakses tanpa tanbahan rangkai an

dengan kode al anat .
2. Speci al Functi on Regi ster (SFR)

Menori - ini  berisi register-register yang menpunyai
fungsi khusus yang di sedi akan ol eh ni krokontrol er tersebut,
seperti timer, serial, dan lain-lain. Register- register ini

menenpati alamat pada RAM internal yaitu pada alamat 80h

sanmpai FFh.
3. FI ash PEROM
Menor i i ni di gunakan untuk nenyinpan instruksi-

instruksi MCS51 yang tetap, instruksi ini digunakan oleh
AT89S52. Data pada nenori ini tidak akan hilang bila catu

daya padam akan tetapi nenori dapat ditulis ulang apabila
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akan ada perubahan. Flash PEROM ini dapat ditulis ulang
dengan konbi nasi si nyal contr ol dan t egangan
bakar (tegangan |ebih besar dari +5 Volt, biasanya +12
Volt), akan tetapi untuk mkrokontroler AT89S52 dapat
ditulis menggunakan PC dengan bant uan progr anmer
( Downl oader) .

2.5. 2 Konfigurasi pin AT89S52

L.
P1.0O1 40O wvCC
P12 28 [ P0.0 (ADD)
P1203 38 [0 PO.1 (AD1)
P304 37 [ FO.2 (ADZ)
F1405 36 [1 PO.3 (AD3)
(MOSP1608 35 [ FO.4 (AD4)
MIso)P1.807 24 [ FO.5 (ADS)
(scKkyP17O8 23 [ FO.6 (ADS)
RrRsTO 2 32 [ FO.7 (ADT)
(RXD) P3.0C010 31 O EAWVPP
(T¥D) P21 01 20 [0 ALEFROG
(INTO) P32 12 28 [ PSEN
(NT1) P33 13 28 [ F27 (A15)
(To) P32 14 27 [ F2.6 (A14)
(T1)P3.50 15 26 [ P25 (A13)
(WR)P3.6[]18 25 [ F2.4 (A12)
(RO} P27 17 24 [O0P2.3 (A1)
XTaL2 [ 18 23[0F2.2 (A10)
XTaL1 [ 12 22 [JF2.1 (AB)
GND [ 20 21 [JF2.0 (AB)
3

Ganbar 2.5 Konfigurasi pin AT89S52
1. Pinl1-38

Port |, nerupakan bidirectional /O port. Setiap
keluaran tiap pin dapat dijadi kan sebagai input bagi TTL.
Juga dapat dikonfigurasi kan sebagai nultiplex |ow address/
data bus sel ama akses ke eksterenal program dan data nenori.
Dapat juga nenerima kode byte selama flash progranmm ng dan

out put kode sel ana verivi kasi program
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2. Pin 9

Pin Reset, sebagai nesukan sinyal reset, yaitu kondi si
hi gh pada pin ini selama dua siklus nmesin ketika oscillator

runni ng reset pada peral atan
3. Pin 10-17

Port bidirectional 1/0O dengan internal pullup, dapat
juga di konfigurasi kan nmenjadi mnultiplexed | ow address/ data
bus selana akses ke eksternal program dan data nenori.
Selain‘itu dapat nmenerima code byte selana flash programm ng
dan out put code selama verivikasi program Disanmping itu
mem | iliki fungsi berkaitan dengan pengirimn data secara

serial, sinyal control dan eksternal data nmenory, tiner.

Tabel 2.2 Fungsi port 3

Port/ _
) Fungsi
Pin
P3. 0/ ) _
RxD (serial input port)
10
P3. 1/ ,
” TxD (serial output port)
P3. 2/ ; _
INTO (internal interrupt 0)
12
P3. 3/ _ _
IN T1 (internal interrupt 1)
13
P3. 4/ _ _
14 TO (Timer 0 eksternal input)
P3. 5/ T1 (Timer 1 eksternal input)
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15

P3. 6/ WR ( ekster nal data nenory

16 wite strobe)

P3. 7/ RD (eksternal data nenory
17 read strobe)

4. Pin 18-19

XTAL1 dan XTAL2, sebagai nasukan clock. Pin 18 dan 19
i ni di gunakan jika nmenggunakan clock internal. Ji ka
nmenggunakan rangkai an cl ock eksternal maka hanya pin 19 yang

di gunakan sedangkan pin 18 tidak di gunakan/ di groundkan.

5. Pin 20
G ound.
6. Pin 21-28

8 bit saluran I/0O dua arah. Port ini juga digunakan
untuk pengal amatan 16 bit alamat tinggi (dengan instruksi
novx@Iptr) .

7. Pin 29

PSEN (Program Store enable), nerupakan sinyal baca

unt uk nengeksekusi nenori eksternal.

8. Pin30

ALE (Address latch ‘enable), nerupakan pulsa yang
berfungsi untuk nenahan alamat rendah (AO0-A7) pada port O
sel ama dil akukan proses baca/ tulis nenori eksternal, juga
berfungsi sebagai masukan pulsa program selanma dil akukan
penr ogr aman pada EEPROM i nt er nal
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9. Pin 31

EA (Eksternal Access), nerupakan pin yang nengatur
nmenori yang di gunakan ji ka EA di hubungkan ke Vcc naka nenori
program yang digunakan adalah nenori internal, sedangkan
ji ka EA di hubungkan ke tanah nmaka nenori yang akan di gunakan
adal ah nenori ekst er nal

10. Pin 32-39

Port 0, selain sebagai saluran I/O 8 bit dua arah juga
sebagai  pengal amatan 16 bit alamat [|ow (AO0-A7) yang
di mul' ti pl eks dengan sal uran bus data (DO-D7) yang di gunakan
pada saat nengakses ROM dan RAM ekst er nal

11. Pin 40
Vcc, nmasukan catu daya 5 Volt.

2.6. Pemancar (Transmitter TLP434)

Pada sistem ini  pemancar wreless vyang digunakan
adal ah nodul TLP434. Dimana nodul TLP434 dapat nemancarkan
frekuensi data sejauh 100m tanpa ada hal angan. Untuk I ebih
jelas l'ihat Ganbar 2.6 dan Tabel 2.3.

10, 3mm

pin1: GND

13. 3mm @ pin 2 ; Data In
- pin 3 : Vcc
1 2 3 4
<+

pin 4 : Antenna ( RF output )
2. 54mm

Ganbar 2.6 Bentuk fisik nmodul TLP434
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Tabel 2.3. Spesifikasi nodul TLP434
Symbol Parameter Conditions Min Typ Max Unit
Vee Operating supply voltage 2.0 - 12.0 A%

Icc 1 Peak Current (2V) - 1.64 mA
Icc 2 Peak Current (12V) - 19.4 mA
Vh Input High Voltage Idata= 100uA (High) [Vee-0.5 | Vee |[Veet+0.5 v
V1 Input Low Voltage Idata= 0 uA (Low) - 0.3 A%
FO Absolute Frequency 315Mhz module 314.8 315 3152 MHz
PO RF Output Power- 50ohm Vee = OV-12V 16 - dBm

Vee = 5V-6V 14 - dBm
DR Data Rate External Encoding 512 48K 200K bps
Notes : ( Case Temperature = 25°C +- 2°C , Test Load Impedance = 50 ohm )
2.7. Penerima (Receiver RLP434)

Pada sistem ini penerima wreless yang digunakan
adal ah nodul RLP434. Dimana nodul RLP434 dapat nenerim
frekuensi data sejauh 100m tanpa ada hal angan. Untuk | ebih
jelas |lihat Ganbar 2.7 dan Tabel 2.4.

43.42mm pin1:Gnd
-—_ = pin 2 : Digital Data Output
pin 3 : Linear Output /Test
pin 4 : Vcc
11. 5mm pin 5 : Vec
b pin 6 : Gnd
10. Smm 24.72mm pin 7 : Gnd
- > pin 8 : Antenna
Ganbar 2.7 Bentuk fisik nodul RLP434
Tabel 2.4. Spesifikasi nodul RLP434
Symbol Parameter Conditions Min Typ Max
Vee |Operating supply voltage 33 5.0V 6.0 A%
Ttot |Operating Current - 4.5 mA
Vdata Data Out Idata = +200 uA ( High ) | Vce-0.5 - Vee Y%
Idata=-10 uA ( Low ) - - 0.3 Y%
Electrical Characteristics
Characteristics SYM Min | Typ Max Unit
Operation Radio Frequency FC 315,418 and 433.92 MHz
Sensitivity Pref -110 dBm
Channel Width +-500 Khz
Noise Equivalent BW 4 Khz
Receiver Turn On Time 5 ms
Operation Temperature Top -20 - 80 C
Baseboard Data Rate 4.8 KHz
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2.8. Joystick PS2

Saat ini tidak ada orang yang tak kenal Play Station
sebagai gane console vyang paling populer di Indonesia.
Tentunya kebanyakan dari kita sangat terbiasa nenggunakan
joystick PS,baik yang analog dan digital. Joystick yang
di gunakan adal ah Sonny Anal og Control |l er SCPH 110, joystick
i ni nmenpunyai pin out seperti berikut ( Ganbar 2.6 ).

l 2 3 4 & & 7 8 9
L---I---I---J

Ganbar 2.8 Konektor Joystick

Tabel 2.5 Konfigurasi Pin Konektor Joystick

Pi n | Nama | Ket er angan

1 DATA | Dat a

2 CVMD | Command

3 N C | Ti dak di hubungkan

4 G\D | G ound

5 VCC | Vcc

6 ATT |Attention / Pemlih

7 CLK | d ock

8 N C | Tidak di hubungkan

9 ACK | Acknowl edge
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Fungsi - fungsi pin pada konektor joystick :

1. Data

Pin ini berfungsi wuntuk nengirim data dari
joystick ke m krokontrol er, data dikirim dengan bentuk
serial sinkron 8 bit fallin edge.

2. C\VD
pin ini berfungsi untuk nengirim data dari
m krokontroler ke joystick, data yang  di Kirim

ber bent uk serial sinkron 8 bit fallin edge.

3. VCC

Joysti ck nmenbut uhkan power suplly sebesar 5 volt.

4. ATT
Adal ah pin yang di gunakan untuk nmemlih josystick

mana yang aktif ( select ).

5. CLK
Ber f ungsi untuk  sinkronisasi pengiriman dan
penerimaan data antara m krokontroler dan joystick.

Si nyal cl ock di bangkitkan ol eh m krokontrol er.

6. ACK

Adal ah sinyal yang dikirim oleh joystick apabila
telah nenerima data dari mkrokontroler, ACK akan
berlogika low kira-kira satu siklus clock pada saat
data 8 bit telah terkirim
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Konuni kasi yang digunakan pada joystick adalah SPI
(Serial Pheriperal Interface). Untuk nengawali komrunikasi
data joystick PS, mkrokontroler nengirim byte pertama
berupa perintah sebesar 01 hex, kenudian byte kedua berupa
perintah sebesar 42 hex (alamat baca) sekaligus nenerinma
tipe joystick (41 hex untuk digital, 73 hex untuk anal og)
dari kont r ol j oysti ck. Byte ketiga dan seterusnya
nm krokontrol er nenerina data dari kontrol joystick berturut-
turut yang diawali dengan byte 5A hex (ready), data digita
1 dan data digital 2. data digital ini bersifat aktif | ow,
jadi jika tidak ada tonbol yang di tekan akan di terinm data
sebesar FF hex. Jika joystick dalam kondisi oprasi anal og
maka konuni kasi dil anjutkan dengan data analog 1, data
anal og 2, data analog 3 dan data anal og 4, pada saat anal og
dal am kondi si netral joystick akan nenberikan byte sebesar
7F hex dengan nilai mninmm 00 hex dan nilai rmaksi rum FF
hex. Saat oprasi digital byte 6 - 9 selalu joystick
nmenberi kan data sebesar FF hex. Untuk lebih jelas 1ihat
Tabel 2.6, Tabel 2.7 dan Ganbar 2.7 timng diagram transfer
data joysti ck.

Tabel 2.6 Data dari joystick digital

PSx

Byt e PSx Dat a Ket er angan
Cnd
01 0x01
02 0x42 0x41
Bit | Bit | Bit | Bit Bi t Bit | Bit Bi t
03 - Ox5A
7 6 5 4 3 2 1
04 - Data di gl - ! - 1 Start Sel ect
05 - Data di g2 O X @) A R1 L1 R2
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Tabel 2.7 Data dari joystick anal og
PSx
Byt e PSx Dat a Ket er angan
Cmd
01 0x01
02 0x42 0x73
Bit | Bit | Bit | Bit Bi t Bit | Bit Bi t
03 - Ox5A
7 6 5 4 2 2 1 0
04 - Data di gl = ! - 1 Start Sel ect
05 - Dat a di g2 O X @) A R1 L1 R2 L2
\ Dat a Joystick Anal og Kanan Sunmbu X
ol e 0x00 kiri, Oxff kanan
) Dat a Joystick Anal og Kanan Sunbu Y
Anal 0g2 0x00 atas, Oxff bawah
o, —— Joystick Anal og Kiri Sunmbu X
g 0x00 kiri, Oxff kanan
Dat a Joystick Analog Kiri Sunmbu Y
09 -
Anal og4

0x00 atas, Oxff bawah
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ATT

CLE

DATA

[1ki 3 nxdl (LTS

ChI
1 | Wy Iy BN
0L Dxd2 IxFF
DATH
—{ Dt H D H Duh3 )_
AT
—{ Dt d H Dt H Dt § )_

Ganbar 2.9 Ti m ng di agram penganbi | an data joystick

2.9. Driver Mdtor L298

| C L298 nerupakan driver enpat kanal yang dirancang
untuk dapat nenerima level logika standar DITL (D ode
Transsi stor Logic) atau TTL (Transistor Transistor Logic)
dan nenberi kan arus pada beban induktif (seperti solenoid
relay dan notor DC, nptor stepper) ataupun transistor daya
untuk pensaklaran (switching). Untuk nenpernudah dal am
penggunaan sebagai dua jenbatan yang terdiri dari sepasang
kanal , 1C L298 dilengkapi dengan masukan enable. Masukan
catu daya terpisah tersedia dengan pin yang berbeda.
Fasilitas ini nmemungki nkan operasi pada tegangan rendah.
Dioda clanp internal sudah terdapat pada |C driver ini

sehi ngga komponen eksternal tanbahan dapat nenjadi m ni nrum

Piranti ini sesuai unt uk penggunaan apl i kasi
pensakl aran dengan frekuensi sanpai 40 kHz. Diagram blok IC
L298 dapat dilihat pada Ganmbar 2.8 berikut.
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+¥ss | g
O

ool - ‘DJ lCI—_ lfDi_ 7
1 2 3 4+ +— &
D HD > T

In2 7 | l In3

o—21> | ) B 10 S

ol LI G | | _ LI
1 ] 15

Rsg

SENSE “O_qu l Q_QSENSE B -sasirz

Ganmbar 2.10 Di agram bl ok | C L298

Kemanpuan |C L298 dalam nenberikan arus kel uaran
puncak sebesar 2 A (non repetitive) setiap Kkanalnya.
Tegangan catu daya berkisar antara 4,5 V sanpai dengan 46 V.
Dengan ki saran tegangan catu daya yang cukup luas ini, IC
L298 sangat sesuai untuk aplikasi pada notor berkapasitas
keci | .

2.10. HT12D

HT12D adal ah sebuah | C yang di buat nenggunakan CMOS
ber fungsi sebagai pengubah gel onbang RF (Radi o Frecuency)
nenjadi bilangan 4 bit, sering digunakan untuk decoder
peneri na system kendal i j ar ak j auh (Dat a Sheet
HT12D/ HT12F, 2002) . IC ini nmenmliki alamat yang dapat
nmenungki nkan unt uk pengenal alamat dari pemancar, alanmat |IC
ini sebanyak 2% Untuk menggerakkan HT12D hanya nmenggunakan
t egangan 5V.



a1~ 1sBvop
a2 17 OvT
Az 3 16 [ 0SCH
A3 4 15 [ 0sC2
a5 14 DI
A5 06 13 D11
pe 07 12 D10
ATC]® 11 Hps
vas ]9 10 Hpe

Ganbar 2.11. Bentuk fisik HT12D

Sunber : Hol tek, Data Sheet HT12D/ HT12F 2!? Seri es of
Decoders, Novenber 2002

03C2 0sC1
e |
3 ;
Oscilla Diivid . ()
| scillator }—bl n.; er }—b Drf,";'l:;g'rﬂ |—b- Lateh Gireut _’iData
T > &g > ma®
:—-+ |
[ , L
Sync. Detector Comparator ‘_"‘ Comparator Control Logic i
£ F |
¥ 4 ¥ I
| Transmission Gate Circuit ‘ Buffer '—DC VT
!
— N
Address VDD WSS
Gambar 2.12. Bl ok D agram HT12D
Sumber : Holtek, Data Sheet HT12D/HT12F 2'? Series

Decoders, November 2002
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Fungsi pin-pin HT12D :

Tabel 2.8. Fungsi pin HT12D

No Pin Fungsi
1 |1-8 (A0-A7) Al amat
2 |9 (VSS) G ound
3 | 10-13 (AD8-AD11) Data 4 bit
4 |14 (Din) Dat a i nput
5 |15-16 Gsci | at or
6 |17 (V1) Valid transm tion
7 |18 (VDD) Tegangan +5Vol t
Sunber : Holtek, Data Sheet HT12D/HT12F 2'* Series of

Decoders, November 2002

Spesi fi kasi HT12D dapat dij el askan sebagai beri kut

1. Supply Voltage (HT12D) .........cvvuuun 0.3V to 13V
2. Input Voltage.................... VSS 0.3 to VDD+0. 3V
3. Storage Tenperature................. 50 Cto 125 C
4. Qperating Tenperature............... _20_Cto 75_C

Decoder nenerima data yang dikirim oleh encoder dan
pertama kali yang diterjemahkan adalah kode alamat lalu
di teruskan dengan bit data. Saat signal aktif pada pin D n
osilator diaktifkan lalu diteruskan dengan penerinmaan al at
dan data. Dekoder akan neneriksa hasil data yang diterinma
sebanyak tiga kali secara terus nenerus. Jika yang diterim

kode al anat yang sesuai dengan al amatnya, data kode 4 bit
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akan dikeluarkan dan pin VT akan berlogika tinggi yang
nmenandai satu pengiriman yang sesuai. |Ini akan berl angsung
kecuali jika kode al amat yang tidak sesuai atau tidak adanya
data yang diterima. Keluaran pada pin VT akan berlogi ka
tinggi ketika transm si sesuai. Jika tidak akan berl ogika
rendah (Data Sheet HT12D/ HT12F, 2002) .

Encadar
Transmission | | |
Enabla

—| |4 <1 word

Encodar
D

o 4w o Jmmey, i 4 worcs —»
o] M docks ot 2 docks
Dacodar VT
|"‘—{J|I1.:{Jk — |'I— chack —m
Latched
Data Out
Ganbar 2.13. Timing transnisi HT12D
Sumber : Holtek, Data Sheet HT12D/ HT12F 2'? Series of
Decoders, Novenber 2002
2.11. HT12E

HT12E adal ah sebuah |C yang di buat nenggunakan CMOS
berfungsi sebagai pengubah bilangan biner 4 bit nenjadi
gel onbang RF (Radio Frecuency), sering digunakan untuk
encoder pemancar system kendali jarak jauh (Data Sheet
HT12A/ HT12E, 2000). IC ini nmemliki alamat yang dapat
menungki nkan untuk nengontrol peralatan |lebih dari satu,
alamat 1C ini sebanyak 28 Untuk nenggerakkan HT12E hanya

nenggunakan tegangan 5V.



Al
Al
A2
Ad
A4
A5
A
AT
WSS

—
1 18 VDD
Oz 17 [JDoUT
O3 16 [JOSC1
4 15[ 0sc2
s 14 [OTE
s 13[JAD11
o7 12 [JAD10
] 11 [JAD2
e 10[JADB
HT12E
-18 DIP

Ganbar 2.14. Bentuk fisik HT12E

Sunber : Holtek, Data
Encoders, April
Qscz2 0sCi

Sheet
2000

HT12A/ HT12E, 2'% Series

k4

Data Select -,( oDouT

TE )—b-{ Oscillator |—b| +3 Divider |—r
TE & Buffer

T

12 Transmissicn
Gate Circuit

Tof12

+12 Counter &

Decoder

Sync.

Circuit

Binary Detector

F Y

b==4

ADB ——ADN

$ 3

vDhD Vss

Ganbar 2.15. Bl ok D agram HT12E

Sunber : Holtek, Data Sheet

Encoders, April

2000

HT12A/ HT12E, 22 Series
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Fungsi pin-pin HT12E :

Tabel 2.9. Fungsi pin HT12E

No Pin Fungsi
1 |1-8 (A0-A7) Al anmat
2 |9 (VSS G ound
3 [10-13 (AD8-AD11) Data 4 bit
4 |14 (TE) Transnitter Enable
5 |[15-16 Csci | at or
6 |17 (Dout) Dat a Qut put
7 |18 (VDD) Tegangan +5Vol t
Sunber : Holtek, Data Sheet HT12A/HT12E, 2% Series of

Encoders, April 2000

Spesi fi kasi HT12E dapat dijel askan sebagai beri kut

Ay

pada

Supply Voltage (HT12E) ..........co.... 0.3V to 13V
Input Voltage.................... VSS 0.3 to VDD+0. 3V
Storage Tenperature................. _50_Cto 125_C
Operating Tenperature............... _20_Cto 75_C

Pengiri manan data dinulai dari penberian satu 4 word

saat satu kali pancaran. Siklus ini akan berjalan

secara terus nenerus selama pin TE berl ogi ka rendah. Ketika

pin TE berl ogi ka tinggi dilanjudkan dengan neneruskan sikl us

kel uaran sanpai akhir hingga berhenti sendiri seperti
di tunj ukkan pada Ganbar 2.16 (Data Sheet HT12A/ HT12E, 2000).






