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ABSTRAK

MODEL KUNCI SEPEDA BERBASISMIKROKONTROLER
ATMEGAS

Oleh : Nur Hudha
NIM. 07507131001

Proyek akhir ini bertujuan untuk membuat sebuah sigem yang berfungs
sebagai perangkat keamanan pada sepeda. Model kunci sepeda ini berbass
Mikrokontroler ATmega 8/8L yang berfungsi sebaga pusat pengolah data dan
pusat pengendali sistem.

Metode yang digunakan dalam membangun model kunci sepeda berbass
mikrokontroler ATmega8 ini menggunakan metode rancang bangun yang terdiri
dari beberapa tahap, yaitu: (1) Identifikasi Kebutuhan, (2) Andisis Kebutuhan, (3)
Perancangan perangkat keras, yaitu: dua buah baterai dengan spesifikasi 9 Volt
yang berfungss sebagai sumber catu daya, dua buah mikrokontroler AVR
ATmega8 sebagai penerima sinyal yang dipancarkan oleh sistem remot dan
ATmega8L sebagai pemancar yang difungsikan untuk remot pengendali sistem,
menggunakan infrared dan photodioda sebagai media pengirim dan penerima
data, sebuah motor servo yang berfungs sebagai penggerak tuas penguncian,
sebuah buzzer sebagai sumber bunyi, menggunakan 1C 555 sebagai sensor sentuh,
komunikasi USART antar mikrokontroler sebagai pengendali pergerakan motor
servo dan kendali buzzer, akrelik dan aluminium sebagai bahan dasar pembuatan
model/prototype, (4) Perangkat lunak, meliputi: CodeVision AVR, (5) Pembuatan
dan (6) pengujian, sehingga didapat sebuah model kunci sepeda berbasis
mikrokontroler ATmega8.

Hasi| perancangan dan pembuatan model kunci sepeda berbasis mikrokontroler
ATmega8 ini dapat bekerja dengan baik. Unjuk kerja alat ini diamati dengan
kemampuan alat untuk membuka/mengunci tuas kunci saat diberi masukan dari
rangkaian remot, dan buzzer dapat berbunyi saat rangkaian sensor sentuh
mendapat masukan berupa suatu sentuhan. Untuk mematikan bunyi buzzer
dilakukan dengan menekan salah satu tombol dari kendali remot.
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BAB |

PENDAHULUAN

A. Latar Belakang Masalah.

Hobi bersepeda sudah tidak menjadi hal yang asing lagi bagi masyarakat
saat ini. Seiring dengan banyaknya perkumpulan atau klub sepeda, maka
semakin banyak penghobi sepeda. Mereka menyerukan gerakan go green
untuk lebih mencintai lingkungan, mengingat menjaga lingkungan adalah hal
yang sangat penting dilakukan saat ini sebagai pengurangan efek pemanasan
global. Tidak sedikit yang memakai sepeda sebagai alat transportas alternatif
pengganti kendaraan bermotor. Selain ramah lingkungan, tentunya sepeda
juga membawa manfaat positif bagi kesehatan.

Namun keamanan dalam bersepeda sepertinya masih menjadi nomor dua
dalam hobi bersepeda, karena inilah masih terjadi kasus-kasus pencurian
sepeda di sekitar kita Hal-ha yang menyebabkan kasus ini masih terjadi
antara lain adalah cerobohnya penyepeda yang lupa meninggalkan sepeda
sembarangan tanpa kunci, hal demikian akan memancing seseorang/siapapun
untuk berbuat tindak kriminal, mengingat harga sepeda saat ini yang relatif
mahal. Selain itu meskipun sepeda sudah terkunci, tetapi pencuri tak kalah
mengakalinya dengan alat yang mampu merusak alat pengaman pada sepeda.

Suatu dilema bagi pengendara sepeda (gowesser) mengenai keamanan
bersepeda. Disatu sisi mereka ingin secara aman dalam menyimpan sepeda,

namun kadang bingung bagaimanakah menjaga sepeda agar tetap aman.



Melihat realita sekarang ini memang sudah terdapat tempat khusus untuk
memarkir sepeda di beberapa tempat, tetapi belum dinilai aman jika dilihat
dari Ss keamanannya. Hal ini yang dirasakan bagi para gowesser, mengingat
saat ini banyak perkumpulan sepeda yang menggunakan sepeda sebagai alat
transportas yang ramah lingkungan, antara lain : Bike To Work, Bike To
Campus, Segosegawe, dlIl.

Banyak terdapat di pasaran pengaman sepeda berupa gembok/kunci-kunci
dari yang manual bahkan sampai yg memakai remot. Namun dengan adanya
kunci-kunci ini belum tentu menjamin keamanan saat Sepeda diparkir.
Kemungkinan yang terjadi adalah penyepeda maas untuk mengunci,
menyimpan kunci, bahkan sampai ada perusakan gembok sehingga sepertinya
mash kerepotan dalam hal keamanan. Dengan perkembangan zaman maka
seharusnya alat—alat digital akan memberikan suatu kemudahan maupun
kepraktisan.

Dengan alat ini diharapkan akan menutupi kekurangan-kekurangan kunci
yang telah ada dan menambah kenyamanan dalam menyimpan sepeda saat
ditinggal pemiliknya. Dengan adanya model kunci pengamanan pada sepeda
akan menambah kepraktisan pengendara sepeda saat memarkir maupun
menyimpan sepedanya dengan aman.

Dengan beberapa pertimbangan diatas maka penulis memiliki rencana
untuk membuat tugas akhir dengan judul “Model Kunci Sepeda Berbasis

Mikrokontroler ATmega3"“.



B. ldentifikasi Masalah.

Dari uraian latar belakang masalah diatas, maka dapat dibuat suatu

identifikasi masalah sebagai berikut :

1. Masih sering terjadi kasus pencurian sepeda.

2. Kunci sepeda yang telah ada belum menjamin kepraktisan pengamanan

3. Pembuatan perangkat keamanan sepeda digital yang lebih efektif daripada
kunci manual belum ada yang membuat.

4. Beum banyaknya kunci pengaman sepeda di pasaran yang menggunakan

sistem elektronik.

C. Batasan Masalah.

Dari berbaga macam permasalahan yang ada berkaitan dengan model
kunci sepeda ini, maka penulis membatasi ruang lingkup pembahasan proyek
tugas akhir ini pada beberapa masalah, antara lain: Penggunaan
mikrokontroler ATmega8 sebagai otak pengatur sissem kerja, Penggunaan I1C
555 sebagai input mikrokontroler pengendali buzzer, Dan penerapan
komunikasi antara dua mikrokontroler Atmega8 dengan infrared dan

photodioda sebagai sarana komunikasi.



D. Rumusan Masalah.

Pada pembuatan proyek akhir yang berjudul Model Kunci Sepeda Berbasis
Mikrokontroler ATmega8 ini, dapat dirumuskan masalahnya adalah sebagai
berikut :

1. Bagaimanacara merancang perangkat keras (Hardware) dalam pembuatan
Model Kunci Sepeda Berbasis Mikrokontroler ATmega8?

2. Bagaimana cara merancang perangkat lunak (Software) pada
mikrokontroler dalam perancangan Model Kunci Sepeda Berbasis
Mikrokontroler ATmega8?

3. Bagaimanaunjuk kerja dari Model Kunci Sepeda Berbasis Mikrokontroler

ATmega3?

E. Tujuan.

Pembuatan proyek akhir yang berjudul Model Kunci Sepeda Berbasis

Mikrokontroler ATmega8 mempunyai beberapa tujuan yaitu:

1. Meredisasikan perangkat keras yang mendukung Model Kunci Sepeda
Berbasis Mikrokontroler ATmega3.

2. Meredisasikan perangakat lunak yang mendukung Model Kunci Sepeda
Berbass Mikrokontroler ATmega3.

3. Mengetahui unjuk kerja dari Kunci Sepeda Berbasis Mikrokontroler

ATmegas.



F. Manfaat.

Dari pembuatan proyek akhir ini penulis berharap alat ini dapat
bermanfaat dengan baik untuk penulis sendiri, mahasiswa, lembaga ataupun
masyarakat pengguna pada umumnya Adapun manfaat dari pembuatan
Proyek Akhir ini adalah:

1. Bagi mahasiswa alat ini dapat dipakai sebagai sumber informasi dan
referensi dalam rangka pengembangan ilmu pengetahuan dan teknologi
dibidang elektronika, serta dijadikan sumber motivasi untuk melakukan
penelitian berikutnya dalam bidang elektronika

2. Bagi jurusan/program studi teknik elektronika, alat ini dapat dijadikan
sebagai salah satu media dalam proses belgjar-mengajar yang merupakan
aplikasi di bidang elektronika.

3. Bagi masyarakat (Dunia Usaha dan Dunia Industri), alat ini merupakan

aplikasi nyata penerapan teknologi elektronika kepada masyarakat.



G. Keadlian.

Pembuatan proyek akhir ini terinspirasi dari peninjauan di lingkungan
penyepeda bahwa belum adanya sistem keamanan sepeda yang praktis dan
aman. Dari ha ini maka penulis menyatakan bahwa proyek akhir yang
berjudul “Model Kunci Sepeda Berbasis Mikrokontroler ATmega3” adalah
rancangan dari penulis sendiri dengan memanfaatkan aplikasi lain dari
mikrokontroler. Dari sepengetahuan penulis, proyek akhir ini belum pernah
dibuat oleh civitas akademik di Universitas Negeri Yogyakarta ataupun di

institus lain.
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A. Mode Kunci Sepeda

Model kunci sepeda merupakan suatu model perancangan sistem
keamanan yang dipasang pada sepeda. Komponen kerja model kunci sepeda
ini terdiri dari dua buah mikrokontroler ATmega8/8L yang dikomunikasikan,
motor servo, |C 555 serta buzzer sebagai sumber suara. Terdapat tiga tombol
remot sebagai kendali yaitu dua tombol untuk mengendalikan tuas pengunci,
dan satu tombol untuk mematikan alarm saat buzzer aktif. Buzzer akan aktif
saat rangkaian input sensor sentuh mendapatkan masukan berupa suatu
sentuhan.

Tidak sedikit pengendara sepeda yang kadang kerepotan untuk
memasang gembok dan menyimpan kunci saat memarkir sepeda. Sehingga
perasaan tidak nyaman akan muncul tentang sSiS keamanan saat sepeda
diparkir. Diharapkan dari pembuatan aat ini akan dapat memberikan
keamanan yang lebih dari alat-alat keamanan sepeda yang sudah ada di
pasaran.

1. Kelebihan Model Kunci Sepeda
a Lebih praktis daam pemakaian, karena hanya perlu satu kali
instal asi/pemasangan.
b. Terdapat sistem alarm yang akan berbunyi jika sepeda akan

diangkat/tersentuh sistem pengamannya.



c. Bentuk yang ringkas dan adanya remot control yang mengendalikan
tuas penguncian.
2. Kekurangan Model Kunci Sepeda
a Masih belum adanya kemampuan tahan air.
b. Tuas pengunci yang masih belum sempurna (masih berupa
model/prototype)

c. Jarak jangkauan remot yang masih terbatas

B. Mikrokontroler AVR (Alf and Vegaard’s Risc Processor)

Mikrokontroler jenis AVR adalah prosesor yang sekarang ini paling
banyak digunakan daam membuat aplikasi sistem kendali bidang
instrumentasi, dibandingkan dengan mikrokontroler keluarga MCS51 seperti
AT 89C51/52.

Mikrokontroler seri AVR dibuat oleh Atmel pada tahun 1996. AVR
mempunyai kepanjangan Advance Versatile RISC atau Alf and Vegard’s Risc
processor yang berasal dari dua mahasiswa Norwegia Institute of Technology
(NTH), yaitu Alf-Egil Bogen dan Vegard Wollan. AVR memiliki keunggulan
dibandingkan dengan mikrokontroler lain, keunggulan mikrokontroler AVR
yaitu AVR memiliki kecepatan eksekusi program yang lebih cepat karena
sebagian besar instruksi dieksekus dalam 1 siklus clock, lebih cepat
dibandingkan dengan mikrokontroler MCS51 yang memiliki arsitek CISC
(Complex Instruction Set Compute) di mana mikrokontroler MCS51

membutuhkan 12 siklus clock untuk mengeksekusi 1 instruksi. Selain itu,



mikrokontroler AVR memiliki fitur yang lengkap (ADC Internal, EEPROM
Internal, Timer/Counter, Watchdog Timer, PWM, Port 1/0, komunikas serial,
Komparator, 12C, dil.), sehingga dengan faslitas yang lengkap ini,
programmer dan desainer dapat menggunakannya untuk berbagai aplikas
sistem elektronika seperti robot, otomas industri, peraatan telekomunikasi,
dan berbagai keperluan lain. Secara umum mikrokontroler AVR dapat

dikelompokan menjadi 3 kelompok, yaitu AT90Sxx, ATmega, dan ATtiny.

. Mikrokontroler ATmega8

AVR merupakan salah satu jenis mikrokontroler yang didalamnya terdapat
berbagai macam fungsi. Perbedaannya dengan mikro yang pada umumnya
digunakan seperti MCS 51 adalah pada AVR tidak perlu menggunakan
oscillator eksternal karena didalamnya sudaATh terdapat internal oscillator.
Selain itu kelebihan dari AVR adalah memiliki Power-On Reset, yaitu tidak
perlu adanya tombol reset dari luar karena cukup hanya dengan mematikan
supply, maka secara otomatis AVR akan melakukan reset. Untuk bebergpa
jenis AVR terdapat beberapa fungsi khusus seperti ADC, EEPROM sekitar
128 bytes sampai dengan 512 bytes.

Perbedaan ATmega8 dengan ATmega3L hanyalah terletak pada besarnya
tegangan yang diperlukan untuk bekerja. Untuk ATmega8 tipe L dapat bekerja
pada tegangan antara 2,7V — 5,5V sedangkan untuk ATmega8 hanya dapat

bekerja padategangan 4,5V — 5,5V.



1. Spesifikas Mikrokontroler ATmega3

Beberapa spesifikasi ATmega8 antaralain:

a High-Performance, low-power AVR ®8 —hit microcontroller.

b. Arsitektur RISC.
1) 130 instruksi tinggi-single-clock eksekusi
2) 32 x 8register kerja
3) Bekerja secara statis
4) Lebih dari 16 MIPS dengan frekuensi 16MHz
5) On-Chip 2-cycle multiplier

c. Program data dan memori tidak akan hilang tanpa adanya sumber
tegangan.
1) 8K byte system self-programmable flash
2) 10.000 kali menulis'menghapus program
3) In-system deprogram oleh on-chip boot program
4) Dapat mengaktifkan bit clock
5) Dapat memprogram pada saat kondisi rangkaian menyala
6) Kapasitas EEPROM 512 byte
7) 1K byteinternal SRAM
8) Programing lock untuk keamanan perangkat lunak

d. Fitur Peripheral
1) Duabuah 8 bit timer/counter dengan prescaler dan compare mode.
2) Satu buah 16 bit timer/counter dengan prescaler, compare mode

dan capture mode.



3) Carareal time dengan memisahkan osilator
4) 3channel PWM
5) 8channel ADC di TQFP dan MLF
a) 6 channel 10-bit ketelitian
b) 2 channel 8-hit ketelitian
6) 6 channel ADC di PDIP
a) 4 channel 10-bit ketelitian
b) 2 channel 8-hit ketelitian
7) Byte-Oriented two-wire serial antar muka
8) Programmable serial USART
9) Programmable pengatur waktu dengan memisahkan on-chip
osilator.
10) On-chip pembanding anal og.
Fitur Spesial Mikrokontroler
1) Power-on reset dan pendeteksi programmable brown-out.
2) Internal kaibrasi RC osilator.
3) Ekgernal daninternal sumber
4) Lima mode kerja: tidak jalan, ADC pengurangan derau, power-
save, power down dan standby.
I/0 and Packages
1) 23 programmable /O lines

2) 28lead PDIP, 32 lead TQFP dan 32 pad MLF



0. Tegangan operasi

1) 2,7-55V (ATmega8L)

2) 45-55V (ATmegad)

h. Tingkatan kecepatan

1) 0—8 MHz (ATmega3L)

2) 0-16 MHz (ATmega8)

i. Pemakaian power pada4Mhz, 3V, 25°C.

1) Akiif = 3,6mA

2) Modetidak jalan = 1,0mA

3) Power-down mode = 0,5pA.

(Atmel, 2006:1)

Konfigurasi Pin

PDIP
L )
{RESET) PCe[] 1 29 [] PCE IADCS/2CL)
(RXD) FDOOZ2 27 O PG4 (ADGHSDA)
(TXD) PDA1O 3 26 O PC3ADCI)
(IMTO) PD20 4 25 [ PC2ADC2)
(INT1) FD2[O = 24 [ PC1 (ADCH)
(HCKTO) P4 O 6 23 0 PCDIADGD)
voongry 22 O GND
GNDOR 21 [ AREF
(XTALLTOSCY) PBE O 20 0 AVCC
{(XTALZTOSCE) PEY 10 19 O PBS (SCK)
M) PO 11 18 [1 PB4 (MIZ0)
(AIMD) PDE ] 12 17 [0 PB3 (MOSEIF0C2)
(AlN1) PD7 O 12 16 [0 PB2 [SS/OC1R)
1cP4) PO 14 15 O PEA (OC1A)

Gambar 2. Pin Configuration.

ATmega8/8L memiliki 28 pin yang masing-masing pinnya memiliki

fungsi yang berbeda-beda baik sebagai port ataupun sebagai fungsi yang



lain. Berikut akan dijelaskan tentang kegunaan dari masing-masing kaki

pada ATmega8/8L.

a VCC
Merupakan supply tegangan

b. GND
Merupakan ground untuk semua komponen yang membutuhkan
grounding.

c. PortB
Didalam Port B terdapat XTAL1, XTAL2, TOSC1, TOSC2. Jumlah
Port B adalah 8 buah pin mulai dari pin BO sampai dengan pin B7.
Tiap pin dapat digunakan sebagai input dan juga output. Port B
merupakan sebuah 8-bit bidirectional 1/0 port dengan internal pull-up
resistor. Sebagai input, pin-pin yang terdapat pada port B yang secara
eksternal diturunkan, maka akan mengeluarkan arus jika pull-up
resistor diaktifkan. Jika ingin menggunakan tambahan Kristal, maka
cukup menghubungkan kaki dari Kristal ke kaki port B. namun jika
tidak digunakan, maka cukup dibiarkan saja. Penggunaan dari masing-
masing kaki ditentukan dari clock fuse setting-nya.

d. PortC
Port C merupakan sebuah 7-bit bi-directional 1/0 port yang di dalam
masing-masing pin terdapat pull-up resistor. Jumlah pin-nya hanya 7
buah mulai dari pin CO sampa dengan pin C6. Sebaga

keluaran/output, port C memiliki karakteristik yang sama dalam hal



g.

kemampuan menyerap arus (sink) ataupun mengeluarkan arus
(source).

Reset/PC6

Jika RSTDISBL fuse diprogram, maka PC6 akan berfungs sebagai
[/0O. untuk diperhatikan juga bahwa pin ini memiliki karakteristik yang
berbeda dengan pin-pin yang terdapat pada port C. Namun jika
RSTDISBL fuse tidak diprogram , maka pin ini rendah dan pulsa yang
ada lebih pendek dari pulsa minimum, maka akan menghasilkan suatu
kondisi reset meskipun clock-nyatidak bekerja.

Port D

Port D merupakan 8-bit bi-dirctional I/0O dengan internal pull-up
resistor. Fungsi dari port ini sama dengan port-port yang lain, hanya
saja pada port ini tidak terdapat kegunaan yang lain. Pada port ini
hanya berfungsi sebagai masukan dan keluaran sgja atau biasa disebut
dengan I/O.

AVCC

Pada pin ini memiliki fungs sebagai supply tegangan untuk ADC.
Untuk pin ini harus dihubungkan secara terpisah dengan VCC karena
pin ini digunakan untuk analog sgja. Bahkan jika ADC pada AVR
tidak digunakan, tetap saja disarankan untuk menghubungkan secara
terpisah dengan VCC. Cara menghubungkan AVCC adalah melewati

low-pass filter setelah itu dihubungkan dengan VCC.



h. AREF
M erupakan pin referensi analog jika menggunakan ADC.
(Atmel: 2006)

3. Blok Diagram

CONTROL
LINES

AVR CPU EN A ._.{ T

Gambar 1. Blok Diagram ATmegaS3.



4. Status Register

Pada AVR status Register mengandung beberapa informasi mengenai
hasil dari kebanyakan hasil eksekus instruksi aritmatik. Informas ini
dapat digunakan untuk altering arus program sebagai kegunaan untuk
meningkatkan performa pengoperasian. Perlu diketahui bahwa register ini
di update setelah semua operasi ALU (arithmetic Logic Unit). Hal tersebut
seperti yang tertulis dalam datasheet khususnya pada bagian Instruction
Set Reference.

Dalam hal ini untuk bebergpa kasus dapat membuang kebutuhan
penggunaan instruks perbandingan yang telah didedikasikan serta dapat
menghasilkan peningkatan dalam hal kecepatan dan kode yang lebih
sederhana dan singkat. Egister ini secara otomatis tersimpan ketika
memasuki sebuah rutin interups dan juga ketika menjalankan sebuah
perintah setelah kembali dari interupsi. Namun hal ini harus dilakukan

melalui software. Berikut adalah gambar dan status Register.

dit ! b b 4 3 4 1 L

T | 1T | A S v N Z C | SREG
FeadWrite R R Ry R R R RAW R
ntalvale 0 1 0 0 i J I U

Gambar 3. Status Register
Akan dijelaskan dari masing-masing bit yang terlihat diatas.
a Bit7(l)
Merupakan bit Global Interrupt Enable. Bit ini haus di-set supaya

semua perintah interups dapat dijalankan. Untuk fungsi interups



individual akan dijelaskan pada bagian yang lain. Jika bit ini di-reset,
maka semua perintah interups baik yang individual maupun yang
secara umum akan diabaikan. Bit ini akan dibersihkan atau cleared
oleh hardware setelah sebuah interupsi dijalankan dan akan di-set
kemballi oleh perintah RETI. Bit ini juga dapat di-set dn di-reset
melalui aplikasi dengan instruksi SEI dan CL1I.

. Bit6(T)

M erupakan bit Copy Storage. Instruks bit Copy Instruction BLD (Bit
LoaD) and BST (Bit STore) menggunakan bit ini sebagai asal atau
tujuan untuk bit yang telah dioperasikan. Sebuah bit dari sebuah
regiser dalam Register File dapat disdin ke dalam bit ini dengan
menggunakan instruksi BST, dan sebuah bit di dalam bit ini disalin ke
daam sebuah bit di dalam register pada Register File dengan
menggunakan perintah BLD.

Bit 5 (H)

Merupakan bit Half Carry Flag. Bit ini menandakan sebuah Half Carry
dalam beberapa operas aritmatika. Bit ini berfungsi dalam aritmatik
BCD.

. Bit4(9)

Merupakan Sign bit. Bit ini selalu merupakan sebuah eksklusif di

antara Negative Flag (N) dan Two s Complement Overflow Flag (V).



e Bit3(V)
Merupakan bit Two’s Complement Overflow. Bit ini menyediakan
fungs aritmatika dua komplemen.

f. Bit2(N)
Merupakan bit Negative Flag. Bit ini mengindikasikan sebuah hasil
negative di dalam sebuah fungsi logia atau aritmatika

g Bit1(2)
Merupakan bit Zero Flag. Bit ini mengindikasikan sebuah hasil nol “0”
dalam sebuah fungsi aritmatika atau logika.

h. Bit0(C)
Merupakan bit Carry Flag. Bit ini mengindikasikan sebuah Carry atau
sisa dalam sebuah fungsi aritmatika atau logika.

(Atmel:2006)

D. BahasaC

Dikembangkan pertama kali oleh Dennis Ritchie dan Ken Thomson pada
tahun 1972, Bahasa C merupakan salah satu bahasa pemrograman yang paling
populer untuk pengembangan program-program aplikasi yang berjalan pada
sissem mikroprosesor (komputer). Karena kepopulerannya, vendor-vendor
perangkat lunak kemudian mengembangkan compiler C sehingga menjadi
bebergpa varian berikut: Turbo C, Borland C, Microsoft C, Power C, Zortech
C dan lain sebagainya Untuk menjaga portabilitas, compiler-compiler C

tersebut menerapkan ANSI C (ANSI: American National Standards Institute)



sebagai standar bakunya. Perbedaan antara compiler-compiler tersebut
umumnya hanya terletak pada pengembangan fungsi-fungsi pustaka serta
fasilitas IDE (Integrated Development Environment)—nya saja.

Relatif dibandingkan dengan bahasa aras tinggi lain, bahasa C merupakan
bahasa pemrograman yang sangat fleksibel dan tidak terlalu terikat dengan
berbaga aturan yang sifatnya kaku. Satu-satunya hal yang membatas
penggunaan bahasa C dalam sebuah aplikasi adalah semata-mata kemampuan
imaginas programmer-nya saja. Sebagai ilustrasi, dalam program C kita dapat
sgja secara bebas menjumlahkan karakter huruf (misa ‘A’) dengan sebuah
bilangan bulat (misal ‘2'), dimana hal yang sama tidak mungkin dapat
dilakukan dengan menggunakan bahasa aras tinggi lainnya. Karena sifatnya
ini, seringkali bahasa C dikatagorikan sebagai bahasa aras menengah (mid
level language).

Dalam kaitannya dengan pemrograman mikrokontroler, bahasa C sekarang
mulai menggeser bahasa yang lebih dulu digunakan untuk pemrograman
mikrokontroler yaitu bahasa assembler. Penggunaan bahasa C akan sangat
efisien terutama untuk program mikrokontroler yang berukuran relatif besar.
Dibandingkan dengan bahasa assembler, penggunaan bahasa C dalam
pemrograman memiliki beberapa kelebihan berikut: Mempercepat waktu
pengembangan, bersifat modular dan terstruktur, sedangkan kelemahannya
adalah kode program hasil kompilasi akan relatif lebih besar dan sebagai

konsekuensinya hal ini terkadang akan mengurangi kecepatan eksekusi.



Khusus pada mikrokontroler AVR, untuk mereduksi konsekuensi negetif
diatas, Perusahaan Atmel merancang sedemikian sehingga arsitektur AVR ini
efisien dalam mendekode serta mengeksekusi instruksi-instruksi yang umum
dibangkitkan olen  compiler C (Dalam kenyataannya, pengembangan
arsitektur AVR ini tidak dilakukan sendiri oleh perusahaan Atmel tetapi ada
kerja sama dengan salah satu vendor pemasok compiler C untuk
mikrokontroler tersebut, yaitu IAR C). (Iwan Setiawan, 2006:4)

Tabel 1. Beberapa Compiler C untuk mikrokontroler AVR.

Compiler C Platform Keterangan
IARC %?; dows Komersil
CodeVisionAVR -Windows Komersil,
-DOS
ImageCraft’'s C -Windows Komersil
-Linux
AVR-GCC -DF.)'LJ General Public Licence
-Windows
C-AVR -Windows Komersil
Small C for AVR -DOS Komersil
GNU C for AVR -Linux General Public Licence
A -Linux,
LCC-AVR Ml Free
Dunfields AVR. -Windows Komersil

Struktur penulisan bahasa C secara umum terdiri atas empat blok, yaitu :
1. Header.
2. Deklarasi konstanta global atau variabel.
3. Fungs atau prosedur.

4. Program utama



E. Perangkat Lunak CodeVisionAVR (CVAVR)

CodeVisionAVR pada dasarnya merupakan perangkat lunak pemrograman
mikrokontroler keluarga AVR berbasis bahasa C. Ada tiga komponen penting
yang telah diintegrasikan dalam perangkat lunak ini: compiler C, IDE dan
Program generator.

Berdasarkan  spesifikasi  yang  dikeluarkan  oleh  perusahaan
pengembangnya, compiler C yang digunakan hampir mengimplementasikan
semua komponen standar yang ada pada bahasa C standar ANSI (seperti
struktur program, jenis tipe data, jenis operator, dan pustaka fungs standar-
berikut penamaannya). Tetapi walaupun demikian, dibandingkan bahasa C
untuk aplikasi komputer, compiler C untuk mikrokontroler ini memiliki
sedikit perbedaan yang disesuaikan dengan arsitektur AVR tempat program C
tersebut ditanamkan (embedded).

Khusus untuk pustaka fungs, disamping pustaka standar (seperti fungsi-
fungs matematik, manipulasi string, pengaksesan memori dan sebagainya),
CodeVision AVR juga menyediakan fungsi-fungs tambahan yang sangat
bermanfaat dalam pemrograman antarmuka AVR dengan perangkat luar yang
umum digunakan dalam aplikasi kontrol. Beberapa fungsi pustaka yang

penting diantaranya adalah fungsi-fungs untuk pengaksesan LCD,

2
komunikas | C, IC RTC (Real time Clock), sensor suhu LM35, SPI (Serial
Peripheral Interface) dan lan sebagainya Untuk  memudahkan
pengembangan program aplikasi, CodeVision AVR juga dilengkapi IDE yang

sangat user friendly (lihat gambar 4). Selain menu-menu pilihan yang umum



dijumpai pada setiap perangkat lunak berbasis Windows, CodeVision AVR ini
telah mengintegrasikan perangkat lunak downloader (in system programmer)
yang dapat digunakan untuk mentransfer kode mesin hasil kompilasi kedalam

sistem memori mikrokontroler AVR yang sedang diprogram.

CodeVisionAVR - EXTUGAS AKHIRWhuYx.prj - [Project Notes - tx.prj]

@Fie Edt Search View Project Tools Settings Windows Help

bl @ ERE B B % 1 EE
PR PRON AN akve ?7 @M
Code[Navigator | Function Caf Tree | |4 > i i
=¥ CodeVisiordVR) F—i—compile project L_RUN chip programmer
T ; : tombol untuk mendownload program
L built project

berisi daftar list membuat project automatic program generator

yang akan diprogram untuk menginisialisasi register-register
pada mikrokontroler

L__file - new untuk
membuat project

Messages

berisi pesan jika terjadi kesalahan dalam program

Gambar 4. IDE perangkat lunak CodeVisionAVR

Selain itu, CodeVision AVR juga menyediakan sebuah tool yang
dinamakan dengan Code Generator atau CodeWizardAVR . Secara praktis,
tool ini sangat bermanfaat membentuk sebuah kerangka program (template),
dan juga memberi kemudahan bagi programmer dalam peng-inisialisasian
regiser-regiser yang terdapat pada mikrokontroler AVR yang sedang
diprogram. Dinamakan kode generator, karena perangkat lunak CodeVision
ini akan membangkitkan kode-kode program secara otomatis setelah fase
inisialisas pada jendela CodeWizardAVR selesai dilakukan. Secara teknis,

penggunaan tool ini pada dasarnya hampir sama dengan application wizard



pada bahasa-bahasa pemrograman visual untuk komputer (seperti Visual C,

Borland Delphi, dan sebagainya). (Iwan Setiawan, 2006:5)

% CodeWizardAVR - untitled.cwp x

File Help

USART | Analog Comparator | ADC 5Pl
12C 1 wire 2 wiine [12C]
LCD Bit-Banged Froject [nformation
Chip Ports External IRQ Timers

Chip: | ATmegal w

Clock: | 12.000000 Z] rMHz

[] Check Feset Source
Program Type:

Application £

Gambar 5. Kode Generator yang dgpat digunakan untuk menginisialisasi

register-register pada mikrokontroler AVR

F. Motor Servo
Motor servo adalah motor yang mampu bekerja dua arah(CW danCCW)
dimana arah dan sudut pergerakan rotornya dapat dikendalikan hanya dengan
memberikan pengaturan duty cycle sinyal PWM pada bagian pin kontrolnya
Motor servo adalah jenis motor yang digunakan sebagai penggerak pada
sistem servo (servo-system) seperti pada penggerak pada control posisi lengan

robot. (Krishna Y uwana: 2010)



Gambar 6. Bentuk Motor Servo dan Simbol.

Motor servo terdiri dari sebuah motor DC, beberapa gear, sebuah
potensiometer, sebuah output shaft, dan sebuah rangkaian kontrol elektronik.
Motor servo dikemas dalam bentuk kotak segi empat dengan sebuah output
shaft motor dan konektor dengan tiga kabel yaitu power, control, dan ground.
Gear motor servo ada yang terbuat dari plastik, metal, atau titanium. Di dalam
motor servo terdapat potensiometer yang digunakan sebagai sensor posisi.
Potensometer tersebut dihubungkan dengan output shaft untuk mengetahui
posisi actual shaft. Ketika motor DC berputar, maka output shaft juga berputar
dan sekaligus memutar potensiometer. Rangkaian kontrol kemudian dapat
membacakondisi potensiometer tersebut untuk mengetahui posisi aktual shaft.
Sudut operasi motor servo berfariasi tergantung dari jenis motor servo. (Heri

Andrianto, 2008:159).

Gambar 7. Bagian-Bagian M otor Servo



Adaduajenis motor servo yaitu:
1. Motor servo standart

Yatu motor servo yang bergerak CW dan CCW dengan sudut operasi

tertentu, misalnya 60°, 90°aau 180°. Jenis yang dipaka pada perangket ini

menggunakan SG91 Servo(RoHS) 1/2 Metal Gear.
2. Motor servo continuous

Yaitu motor servo yang mampu bergerak CW dan CCW tanpa batasan

sudut operasi.

Motor servo biasanya menggunakan tegangan supply 4,8 hingga 7,2 volt.
Motor servo dikendalikan dengan mengirimkan sebuah pulsa yang lebarnya
bervariasi. Pulsa tersebut dimasukkan melalui kabel kontrol servo. Sudut atau
posisi shaft motor servo akan diturunkan dari lebar pulsa. Biasanya lebar
pulsanya antara 1ms sampa 2ms dengan periode pulsa sebesar 20ms. Lebar
pulsa akan mengakibatkan perubahan posisi pada servo.

Feriod

f
L
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Gambar 8. Timming diagram motor servo
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G. IC 555

IC pewaktu 555 adalah sebuah sirkuit terpadu yang digunakan untuk
berbagai pewaktu dan multivibrator. IC ini didesain dan diciptakan oleh Hans
R. Camenzind pada tahun 1970 dan diperkenalkan pada tahun 1971 oleh
Signetics. Nama aslinya adalah SES55/NES55 dan dijuluki sebagai "The IC
Time Machine". 555 mendapatkan namanya dari tiga resistor 5 kQ yang
digunakan pada sirkuit awal. IC ini sekarang masih digunakan secara luas
dikarenakan kemudahannya, kemurahannya dan stabilitasnya yang baik.
Sampai pada tahun 2008, diperkirakan sejuta unit diproduks setiap tahun.
Bergantung pada produsen, IC ini biasanya menggunakan lebih dari 20
transistor, 2 dioda dan 15 resistor dalam sekeping semikonduktor silikon yang

dipasang pada kemasan DIP 8 pin. (Wikipedia, 2010)
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FPin diagram IC 555

Gambar 9. PIN I1C 555
1. Spesifikas
Spesifikas ini merupakan tipe NES55. Pewaktu 555 lainnya mungkin
memiliki spesifikasi yang berbeda, tergantung tingkat penggunaannya
(militer, medis, penerbangan, dil.).

Tabel 2. Spesifikasi IC 555



Tegangan catu (Vec) 4.5 hingga 15V
Arus catu (Mec =+8 V) |3 hingga 6 mA
Arus catu (Mzc = +15 V) |10 hingga 15 mA
Arus keluaran maksimum (200 mA

Borosan daya maksimurm 600 mW

Suhu kerja 0to¥0°C

2. Fungs masing-masing kaki ic 555

a

Kaki 1(Ground). kaki ini merupakan titik referens untuk seluruh
sinyal dan tegangan pada rangkaian 555, bak rangkaian intenal
maupun rangkaian eksternal nya.

Kaki 2(Trigger). Berfungsi untuk membuat output high, ini terjadi
pada saat |evel tegangan pin trigger dari High menuju < 1/3 Vcc

Kaki 3(Output). Output mempunyai 2 keadaan, High dan Low

Kaki 4(Reset). Pada saat low, pin 4 akan reset. Pada saat reset,
keluarannya akan Low. Supaya bisa bekerja, pin 4 harus diberi High.
Kaki 5(Voltage Control). Jika pin 5 diberi tegangan, maka level
tegangan threshold akan berubah dari 2/3 Vcc menjadi V5. Level
tegangan trigger akan berubah dari 2/3 Vcc menjadi V5

Kaki 6(Threshold). Untuk membuat output Low, terjadi pada saat
tegangan pin 6 dari Low menuju > 1/3 Vcc

Kaki 7(Discharge). Output Low, pin 7 akan Low Impedance. Output

High, pin 8 akan High Impedance.



h. Kaki 8 (Vcc). Pin ini untuk menerima supply DC voltage yang
diberikan. Biasanya akan bekerja jika diberi tegangan 5 -

12V (maksimum 18 V).

H. Perangkat Sensor Transmitter Dan Receiver
Sensor ini terdiri dari duabagian yaitu transmitter (pengirim) dan receiver
(penerima)
1. Transmitter (Pengirim)

Merupakan bagian yg terhubung dengan rangkaian input atau
rangkaian kontrol. Pada bagian ini terdapat sebuah LED infra merah (IR
LED) yang berfungsi untuk mengirimkan sinyal kepada receiver.
Transmitter dibangun dari sebuah LED infra merah. Jika dibandingkan
dengan menggunakan LED biasa, LED infra merah memiliki ketahanan
yang lebih bak terhadap sinyal tampak. Cahaya yang dipancarkan oleh
LED inframerah tidak terlihat oleh mata telanjang.

2. Receiver (Penerima)

Merupakan bagian yg terhubung dengan rangkaian output atau
rangkaian beban, dan berisi komponen penerima cahaya yang dipancarkan
oleh transmitter. Komponen penerima cahaya ini dapat berupa photodioda
atapun phototransistor. Sensor yang digunakan pada aat ini adalah photo
diode.

Sensor ini di gunakan sebagai mendeteksi perbedaan cahaya yang di

tangkap dan berfungsi sebagai saklar pada rangkaian ini.



Gambar 10. Sensor Photo Dioda.

Sensor merupakan suatu piranti elektronika yang berfungsi untuk
mengubah besaran-besaran fisik yang ada di aam menjadi besaran elektrik
yang dapat dimengerti oleh rangkaian elektronika. Photodioda disini
digunakan sebagai komponen pendeteksi ada tidaknya cahaya maupun
dapat digunakan untuk membentuk sebuah dat ukur akurat yang dapat
mendeteks intensitas cahaya dibawah 1pW/cm2 sampai intensitas diatas
10mW/cm2. Photo dioda mempunyai resistansi yang rendah pada kondis
forward bias, kita dapat memanfaatkan photo dioda ini pada kondis
reverse bias dimana resistansi dari photo dioda akan turun seiring dengan

intensitas cahaya yang masuk

IC 7408

Salah satu IC TTL yang terdiri dari 4 gerbang AND yang bekerja seperti
saklar seri. Gerbang AND mempunyai dua atau lebih input dan memiliki satu
output. Output akan berlogika "1" jika semua input ( input A AND B )
berlogika "1". Jika salah satu input berlogika "0" maka output akan berlogika

"0".
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Gambar 11. Struktur |C 7408

Buzzer

Buzzer adaah sebuah komponen elektronika yang berfungsi untuk
mengubah getaran listrik menjadi getaran suara. Pada dasarnya prinsip kerja
buzzer hampir sama dengan loud speaker, jadi buzzer juga terdiri dari
kumparan yang terpasang pada diafragma dan kemudian kumparan tersebut
dialiri arus sehingga menjadi elektromagnet, kumparan tadi akan tertarik ke
dalam atau keluar, tergantung dari arah arus dan polaritas magnetnya, karena
kumparan dipasang pada diafragma maka setiap gerakan kumparan akan
menggerakkan diafragma secara bolak-balik sehingga membuat udara
bergetar yang akan menghasilkan suara. Buzzer biasa digunakan sebagai
indikator bahwa proses telah selesai atau terjadi suatu kesalahan pada sebuah

aat (alarm).

BUZZER

@f‘“") :
|

Gambar 12. Bentuk Buzzer dan Simbol.



K. Transistor Sebagai Saklar

Transistor dapat difungsikan “sebagai saklar” dengan mengatur arus basis
Ib sehingga transistor dalam keadaan jenuh (saturasi) atau daerah mati (cut-
off). Dengan mengatur Ib>Ic/f} kondisi transistor akan menjadi jenuh seakan
kolektor dan emitor short circuit. Arus mengalir dari kolektor ke emitor tanpa
hambatan dan Vce~0. Besar arus yang mengalir dari kolektor ke emitor sama
dengan Vcc/Re. Keadaan seperti ini menyerupai saklar dalam kondis tertutup
(on). Dengan mengatur 1b = 0 atau tidak memberi tegangan pada bias basis
atau basis diberi tegangan mundur terhadgp emitor maka transistor akan
dalam kondisi mati (cut-off), sehingga tak ada arus mengalir dari kolektor ke
emitor (Ic=0) dan Vce = Vcc. Keadaan ini menyerupa saklar pada kondisi
terbuka Dengan kata lain, transistor dapat difungsikan sebagai saklar dengan
memfariasikan arus basis, yaitu saat saturasi dengan kondisi Ib max maka

Vce = 0, sedangkan saat daerah mati/cut off terjadi ketikalb=0 dan Vce=Vcc.

RC
RC Ic =0

L C . Ih = 0

VCE =10
MPM
RB
VR — E WH

Lol

WCE = WCC

RB

I s
R |

Gambar 13. Gambar transistor kondisi jenuh/saklar tertutup (kiri) dan kondisi
mati/terbuka (kanan)



L. Power supply

Power Supply atau catu daya adalah suatu rangkaian elektronika yang
dibutuhkan agar rangkaian elektronika dapat bekerja. Terdapat banyak jenis
dari Power Supply yang memiliki kelebihan dan kekurangannya, namun dalam
rangkaian ini rangkaian Power Supply tersebut terdiri atas baterai dan 1C
regulator 7805. Sedangkan Regulated Power Supply merupakan Power Supply
atau catu daya yang tegangannya telah teregulasi atau telah distabilkan oleh
suatu komponen yang disebut IC regulator agar tegangan tersebut tidak
mengalami kenailkan atau penurunan secara significant yang akhirnya
berdampak kepada beban.
1. Batera

Batera adalah alat listrik-kimiawi yang menyimpan energi dan
mengeluarkan tenaganya dalam bentuk listrik. Sebuah baterai biasanya
terdiri dari tiga komponen penting, yaitu:

a Batang karbon sebagai anoda (kutub positif baterai)
b. Seng (Zn) sebagai katoda (kutub negatif baterai)
c. Pastasebagai elektrolit (penghantar)

Baterar yang biasa dijual (disposable/sekali pakai) mempunyai
tegangan listrik 1,5 volt. Baterai ada yang berbentuk tabung atau kotak.
Ada juga yang dinamakan rechargeable battery, yaitu baterai yang dapat
diis ulang, seperti yang biasa terdapat pada telepon genggam. Baterai
sekali pakai disebut juga dengan baterai primer, sedangkan batera is

ulang disebut dengan baterai sekunder.



Baik baterai primer maupun baterai sekunder, kedua-duanya bersifat
merubah energi kimia menjadi energi listrik. Baterai primer hanya bisa
dipakai sekali, karena menggunakan reaksi kimia yang bersfat tidak bisa

dibalik (irreversible reaction). Sedangkan baterai sekunder dapat diisi

100

— i S ———
4.8 Volts 11
6.0 Volts = ]
1 \

10 100 1000
Discharge (mA)

ulang karenareaksi kimianya bersifat bisadibalik (reversible reaction).

Service (hours)
=

Gambar 14. Karakteristik kinerja arus dari baterai 9 volt
. Kapasitor

Kapasitor atau condensator merupakan suatu komponen elektronika
yang berfungsi sebagai penampung tegangan dan apabila suatu saat penuh
maka akan dikeluarkan. Karena arus dan tegangan dari sumber power
supply dari baterai sudah berupa tegangan yang halus maka capasitor
disini difungsikan untukmenyimpan arus sementara
. Regulator Tegangan.

Rangkaian penyearah sudah cukup bagus jika tegangan ripple-nya
kecil. Namun diperlukan komponen aktif yang dapat meregulasi tegangan

keluaran ini menjadi stabil.



Komponen aktif yang digunakan sebagai regulator tegangan adalah IC

regulator 78X X.

INPUT— -— pUTRUT

t
GROUND

Gambar 15. IC regulator 7805
4. Transistor sebaga penguat arus.

Disamping sebagai saklar, transistor juga dapat berfungs sebagai
penguat arus atau untuk melewatkan arus. Karena dalam rangkaian catu
daya regulasi 5 Volt IC regulator hanya dapat mengalirkan arus tidak lebih
dari 1 Ampere, maka untuk mengalirkan arus yang lebih dari 1 Ampere
dibutuhkan suatu komponen yang berfungsi sebagai penguat arus.
Komponen tersebut merupakan komponen aktif yaitu berupa transistor.
Karena yang akan dikuatkan adalah pada sisi positivenya maka yang
diperlukan adalah transistor jenis NPN. Sedangkan gpabila yang akan
dikuatkan adalah pada sisi negativenya maka yang digunakan adalah
transistor jenis PNP. Transistor ini juga sering disebut sebagai transistor

power, karena dapat mengalirkan arus yang mencapai 15 Ampere.

Co(2)

Eo(3)

Gambar 16. Transistor Tipe NPN
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Gambar 17. Transistor sebagai penguat arus

. Inisalisasi USART

Dalam prosesinisiaisasi ada beberapabuah register yang perlu ditentukan
nilainya, yaitu:
1. UBRR (USART Baud Rate Register)
2. UCSRB (USART Control and Status Register B)
3. UCSRC (USART Control and Stahrs Register C)'
UBRR merupakan register 16 bit yang berfungsi melakukan penentuan
kecepatan transmisi data yang akan digunakan. UBRR dibagi menjadi dua,

yaitu LIBRRH dan UBRRL seperti pada gambar berikut;

URSEL [-|-|-] UBRR |11...8] | UBRRH

UBRR |7...0] UBRRL

Gambar Register UBRR
Bit penyusunnya dapat dijelaskan sebagai berikut:
a. URSEL merupakan bit pemilih antara akses UBRR dan UCSRC. Hal
itu disebabkan keduanya menempati lokasi yang sama. Untuk akses

UBRR, bit ini bemilai O.



b. UBRR[11..0] merupakan bit penyimpan konstanta kecepatan
komunikas serial. UBRRH menyimpan 4 bit tertinggi data seting baud
rate dan UBRRL menyimpan 8 bit sisanya Data yang dimasukkan ke
UBRRH dan UBRRL dihitung menggunakan rumus sesuai table diatas.
U2X merupakan bit padaregister UCSRA.

1. Pengiriman Data
Proses pengiriman data serial dilakukan per byte data dengan
menunggu register UDR yang merupakan tempat data serial akan disimpan
menjadi kosong sehingga sigp ditulis dengan data yang baru. Proses
tersebut mengunakan bit yang ada pada register UCSRA, yaitu bit UDRE

(USART Data Register Empty). Bit UDRE merupakan indikator kondisi

register UDR. Jika UDRE benilai 1, maka register UDR telah kosong dan

Sigp diisi dengan data yang baru

2. Penerimaan Data
Proses penerimaan data serial diakukan dengan mengecek nilai bit RXC

(USART Receive Complete) pada register UCSRA. RXC akan bemilai

satu jika ada data yang sigp dibaca di buffer penerima, dan bemilai nol jika

tidak ada data pada buffer penerima. penerima. Jika penerima USART

dinonaktifkan, maka bit akan selalu bernilai nol
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KONSEP RANCANGAN

Untuk dapat membuat Model Kunci Sepeda Berbasis ATmega8 digunakan
metode rancang bangun. Secara urut metode tersebut adalah sebagai berikut:
identifikasi kebutuhan, analisis kebutuhan, perancangan perangkat keras

(hardware) dan perangkat lunak (software), dan pembuatan alat.

A. ldentifikasi Kebutuhan
Dalam mengembangkan rancangan harus memperhatikan beberapa
kebutuhan yang sangat diperlukan untuk mencapai tujuan yang direncanakan,
salah satunya adalah kebutuhan akan komponen-komponen pendukungnya,
yaitu :
1. Perlunya power suply yang telah diregulasi untuk mendukung kerja sistem
tersebut.
2. Perlunya komponen yang dapat mengendalikan input dan output sistem.
3. Perlunya komponen yang dapat dijadikan sarana komunikasi antar mikro.
4. Perlunyaaat penggerak untuk menggerakkan tuas pengunci.
5. Perlunya sumber bunyi sebagai indikator suara.
6. Perlunya komponen yang difungsikan sebagai sensor masukan pengendali

Suara.



B. Analisiskebutuhan

Berdasarkan identifikas kebutuhan tersebut, maka diperoleh beberapa

analisis kebutuhan terhadap alat yang dibuat yaitu sebagai berikut :

1. Menggunakan regulated power supply dengan spesifikasi masukan Baterai
9 volt dan keluaran DC 5 Volt.

2. Menggunakan mikrokontroler ATmega8 dan ATmega3L sebagai
pengendali pergerakan motor dan mematikan bunyi buzzer.

3. Menggunakan infrared dan photodiode sebagai pengirim dan penerima
data.

4. Mengunakan motor servo untuk menggerakkan tuas pengunci.

5. Menggunakan buzzer sebagai indikator bunyi/output suara

6. Menggunakan pemanfaatan IC 555 sebagai sensor sentuh untuk masukan

mikrokontroler.

C. Perancangan Alat
Dalam proses perancangan Model Kunci Sepeda Berbasis ATmega3
meliputi bebergpa langkah, yaitu :
1. Perancangan sistem perangkat keras.
Perangkat keras yang terdapat pada Model Kunci Sepeda Berbass
ATmega8 terbagi menjadi beberapa bagian, secara garis besar dapat

digambarkan seperti pada blok diagram di bawahini :



TX

» | Motor

A 4
Rx F—»

Sensor [—» Mikrokontroler

| 5| buzzer
sentuh

Gambar 18. Blok diagram perangkat keras Model Kunci Sepeda Berbasis
ATmega8.

a.  Power Supply
Power supply merupakan bagian yang berperan paling penting
dalam proses kerja dari suatu sistem, karena power supply merupakan
sumber pemasok energi yang dibutuhkan untuk menjalankan suatu
sstem agar dgpat berjalan. Dalam beberapa aat elektronik dibutuhkan
suatu power supply yang telah diregulasi agar proses suatu sistem
dapat berjalan sesuai yang dikehendaki. Seperti halnya pada
perancangan Model Kunci Sepeda Berbasis ATmega8. Alat tersebut
membutuhkan power supply yang telah diregulasi. Gambar power
supply yang telah diregulasi pada Model Kunci Sepeda Berbasis

ATmega8 ditunjukan dibawah ini :



B ! e

Gambar 19. Regulated Power Supply pada Model Kunci Sepeda
Berbasis ATmega8.

Pada gambar diatas dapat dilihat bahwa terdapat komponen berupa
IC regulator 7805 berfungsi sebagai penurun dan penstabil tegangan,
agar tegangan keluaran pada rangkaian tersebut sebesar 5 Volt DC.
Menggunakan sumber tegangan dari baterai 9 volt, di dalam rangkaian
tersebut juga terdapat sebuah transistor jenis NPN 2N3055 yang
berfungsi sebagai penguat arus agar arus yang mengalir pada output
rangkaian adalah maksimal dari arus baterai untuk menggerakkan
motor servo. Dari sumber tegangan batera 9 volt akan dikecilkan
menjadi 5 volt melalui IC regulator 7805 yang sebelumya di filter oleh
kapasitor untuk menyuplay sistem minimum ATmega8.

Rangkaian Tx (Transmitter)

Rangkaian Transmitter merupakan rangkaian remot kontrol yang
akan menjadi input/masukan bagi pengendalian pergerakan motor
servo dan kendali buzzer. Rangkaian remot kontrol ini terdiri dari
sstem minimum ATmega8L yang tersambung dengan sensor infrared
dan disuplai dengan baterai cell 9 volt. Dibawah ini merupakan

rangkaian Transmitter.
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Gambar 20. Rangkaian Remot (Transmitter) pengendali motor
Servo.

Rangkaian remot terdiri dari sebuah sissem minimum ATmegaSL
yang dapat diprogram sesuai dengan program yang dimasukkan.
Terdapat komponen Kristal yang akan membangkitkan clock sebesar 8
MHz, serta kapasitor 22pf yang berfungsi untuk menstabilkan clock
tersebut. Tiga buah saklar tekan sebagai masukan akan memilih
perintah apa yang akan dilakukan yang selanjutnya output berupa
snyal dari infrared yang akan diteruskan sinyalnya ke rangkaian
receiver yang nantinya akan mengendalikan motor servo dan
mematikan buzzer. Rangkaian trangmitter ini akan disupplay dengan
tegangan 5 volt dari baterai.

Rangkaian Rx (Receiver)

Rangkaian penerima (receiver) terdiri dari sebuah sensor

photodioda yang disambungkan dengan transistor penguat satu tingkat

C9013 yang kemudian diumpankan ke IC 7408 hingga outputnya akan



berupa logic untuk menjadi tegangan masukan ke ATmega8. Berikut

adalah rangkaian penerima (receiver).

1 3
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Gambar 21. Rangkaian Penerima (receiver)

Dalam rangkaian ini photodioda akan menangkap sinyal pancaran
dari infrared (transmitter). Namun karena sinyal masih kecil/lemah
maka sinyal akan dikuatkan oleh transistor C9013 yang nantinya
diumpankan kepada IC 7408 agar keluarannya berbentuk logic dan
dapat diproses oleh ATmega8. Potensiometer 100k berfungsi untuk
mengatur kepekaan penerimaan infrared. Kaki 3 pada IC 7408
merupakan output berbentuk logic 0/1 yang disambungkan dengan
kaki RXD/pin D.0 pada ATmega8.

Input Sensor |C 555

IC pewaktu 555 adalah sebuah srkuit terpadu yang digunakan
untuk berbagai pewaktu dan multivibrator. Dalam rangkaian ini IC
555 difungsikan sebagai sensor sentuh. Y ang mana saat kaki nomor 2
(trigger) mendgpat snyal dari sentuhan tangan maka akan

mengakibatkan output high yang terjadi pada saat level tegangan pin



trigger dari High menuju < 1/3 Vcc. Output ini yang akan
diumpankan sebagai masukan Atmega8 untuk menginstruksikan agar

buzzer berbunyi. Rangkaiannya dapat dilihat dari gambar berikut:

 — THR
RE= SO +

1’1:..
ye

Gambar 22. 1C 555 sebagai sensor sentuh.

Sirkuit tersebut dibuat dengan memanfaatkan impedans input
tinggi yang memicu pin trigger dari IC 555. Bila IC dipicu oleh
tegangan induksi tangan maka akan menghasilkan output untuk waktu
yang ditentukan oleh R dan C.

Sistem Minimum ATmega3
Sistem minimum merupakan otak dari rangkaian yang dapat di
program sesuai yang kita inginkan. Dalam rangkaian Model Kunci
Sepeda Berbasis Mikrokontroler ATmega3 terdapat dua puluh tiga I/
O yang difungsikan sebagai berikut:
1) PortB
Port ini digunakan untuk mendownload program dari CodeVision
AVR.
2) PortC
Pin C.5 digunakan sebagai output motor servo dan Pin C.2

sebagai output buzzer.



3) PortD

Pin D.O (pin RXD) digunakan sebagai pin masukan dari

rangkaian receiver, dan Pin D.2 seebagai masukan dari sensor

sentuh | C 555.
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Gambar 23. Rangkaian Sistem Minimum ATmegaS.

Rangkaian terdiri dari sistem minimum ATmega8 yang diberi

clock sebesar 12MHz dengan di serikan dengan kapasitor 22pf yang

akan menstabilkan clock. Rangkaian minimum diberi tegangan

sumber dari baterai yang telah di stabilkan tegangannya menjadi 5volt.

Pin C.2 dari ATmega8 dihubungkan dengan rangkaian buzzer yang

diberi penguatan satu tingkat oleh transistor BC548, buzzer akan

berbunyi jika output Pin C.2 ini mendapatkan logic 1.



Transistor Sebagai Saklar

Di dalam rangkaian ini satu buah transigor difungsikan sebagai
saklar untuk membunyikan buzzer. Transistor BC548 dapat digunakan
sebagai suatu saklar elektronik. Saklar elektronik menggunakan
transistor mempunyai beberapa kelebihan, diantaranya adalah : bentuk
fisik relative lebih kecil dibandingkan dengan saklar mekanik, tidak
menimbulkan suara berisk dan percikan api saat terjadi kontak,
harganya yang lebih ekonomis.

Saat sebuah transistor digunakan pada suatu rangkaian, fungs
dari transistor tersebut ditentukan oleh kurva karakteristiknya
Transistor memiliki kurva karakteristik input, output dan transfer,
yang paling umum digunakan adalah kurva karakteristik output.Saat
transistor berada dalam kondisi saturasi, berarti transistor tersebut
merupakan saklar tertutup dari kolektor ke emitor. Jika transistor

tersumbat (cut off) berarti transistor seperti sebuah saklar yang

terbuka.
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Gambar 24. Karakteristik output trans stor sebagai saklar.



Pada saat cut off, tegangan kolektor emitor sama dengan tegangan
sumber, dan arus basis mendekati nol, Vce=Vcce, 1b=0. Pada saat
saturasi, arus kolektor Ic= Vcc/Re, Ib=max sehingga Ic=max dan Vce

minimum.
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Gambar 25. Rangkaian transistor sebagai saklar.

Tegangan di sekitar loop input, memberikan Ig.Rg + Vge — Vg =
0, sehingga diperoleh Ig = (Vgs — Vge)/ Rg. Pada saat Vg dalam hal
ini Vs yang masuk melalui Rg negatif, maka sambungan basis-emitor
mendapat bias mundur dan mengakibatkan transistor menjadi cut off
sehingga secara ideal tidak ada arus kolektor yang mengalir. Hal ini
juga terjadi bila Vs sama dengan nol. Jika Vs positif dan lebih besar
dari turn-on voltage, maka sambungan bass-emitor akan mendapat
bias maju. Pada saat trangstor mengalami kejenuhan/saturas,
besarnya Ve sama dengan nol dan dalam kondisi jenuh penambahan

Vs tidak akan berpengaruh lagi pada nilaiVce.



2. Perancangan sistem perangkat lunak.

a. Perancangan Flowchart Rangkaian Pengirim

(  start )
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inisialisasi i/o

kirim data = 20
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kirim data = 60

Gambar 26. Flowchart Rangkaian Pengirim (Transmitter).



b. Perancangan Flowchart Rangkaian Penerima
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Gambar 27. Flowchart Rangkaian Penerima (Receiver)



D. Langkah Kerja.
Langkah pembuatan dat pada proyek akhir ini terdiri dari pembuatan
PCB, pemasangan komponen pada PCB, dan pemasangan rangkaian pada box.
1. Pembuatan PCB.
a Pembuatan Layout PCB.

Langkah awal pembuatan PCB adalah menggambar layout
rangkaian dengan perangkat lunak Express PCB. Hasil penggambaran
layout PCB dapat dilihat padalampiran.

b. Penyablonan PCB.

Setelah layout selesai dibuat maka langkah selanjutnya yaitu
menyablonkan layout ke PCB polos. Proses penyablonan dilakukan
dengan cara:

1) Mencetak gambar layout pada kertas glossi.
2) Desain layout yang sudah dicetak pada kertas glossi disablonkan ke

PCB dengan cara disetrika selama kurang lebih 10 menit.

3) Setelah gambar layout menempel pada PCB maka hilangkan kertas
yang menempel pada PCB dengan air hingga bersih.
c. Pelarutan dan Pengeboran PCB.

Langkah selanjutnya yaitu melarutkan PCB dengan cairan Ferri
Chloride sampai jalur rangkaian terbuat. Kemudian setelah jalur
terbuat mengangkat PCB dari caran Ferri  Chloride dan
membersihkannya dengan air. Setelah bersih PCB dibor sesuai dengan

titik-titik yang telah ditentukan.



2. Pemasangan Komponen ke dalam PCB.
Langkah pemasangan komponen pada PCB adalah sebagai berikut :
a Menyiapkan komponen yang dibutuhkan.
b. Memasang komponen dari ukuran paling kecil terlebih dahulu.
c. Menyolder kaki komponen dengan baik dan benar sampa semua
komponen terpasang.
d. Menguji rangkaian untuk memastikan apakah rangkaian sudah dapat
bekerja dengan baik atau belum.
3. Pembuatan Box.

Dalam pembuatan box sebelumnya harus dilakukan pengukuran
dimensi box yang dibutuhkan. Setelah melakukan pengukuran barulah
menggambar sketsa jaring-jaring pada bahan yang akan digunakan.
Setelah pembuatan jaring-jaring selesai, maka potong dan lipatlah bagian-
bagian yang telah ditentukan sehingga terbentuk bagian sesuai yang

dikehendaki. Jaring-jaring box dapat dilihat pada gambar di bawah ini :
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Gambar 28. Jaring-jaring penutup box bagian bawah.
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Gambar 29. Jaring-jaring penutup samping dan atas.

Agar pemotongan bagian dari box dapat dihasilkan potongan yang
bagus dan rapi, maka dianjurkan menggunakan aat yang memiliki
spesifikasi yang sesuai dengan bahan yang akan dipotong. Sedangkan
dalam pelipatan bagian box digunakan folding machine agar dihasilkan
lipatan yang lurus dan rapi.

Bahan yang digunakan dalam pembuatan box Modeel Kunci Sepeda
Berbasis Mikrokontroler ATmega8 ini adalah plat alumunium dengan
ketebalan 0,8 mm untuk penutup bagian alas dan menggunakan bahan
acrylic untuk penutup atas. Dalam pemasangan setiap bagian dari box
memanfaatkan kelenturan dari acrylic sehingga tidak memerlukan

mur/baut.
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Gambar 30. Box tampak depan.
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Gambar 31. Box tampak belakang.
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Gambar 32. Box tampak samping.
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Gambar 33. Jaring-jaring box remot bagian bawah.



3cm

L

©)

03

_____

tuas karet pelindung

Gambar 35. Bagian penutup motor Servo.

E. Rancangan Tabel Pengukuran

1. Rancangan Pengujian Rangkaian Remot (Transmitter)

a. Mikrokontroler ATmega3

Tabel 3. Rancangan tabel pengukuran mikrokontroler ATmega3

No

Pengukuran

Vin (V)

V output (V)

Tanpabeban | Dengan beban




b. Sensor infrared dan push button

Tabel 4. Rancangan tabel pengukuran Sensor infrared dan push button

Tegangan Vinfrared (Volt
No | Pengukuran el (voly

tanpainput | Tombol Aon | Tombol B on

1 I

2 I

c¢. Pengukuran tegangan input push button

Tabel 5. Rancangan tabel pengukuran tegangan input push button

Kondis Tegangan tombol (Volt)
No | Pengukuran
Tombol Tombol A Tombol B
1 I Ditekan
Tidak ditekan
1 I Ditekan
Tidak ditekan

2. Rancangan Pengujian Rangkaian Penerima (Receiver)
a. Tegangan sumber rangkaian penerima

Tabel 6. Rancangan tabel pengukuran tegangan sumber rangkaian
penerima

V output (V)
No | Pengukuran Vin (V)

Tanpabeban | Dengan beban

1 I

2 I




b. Tegangan output IC 7408

Tabel 7. Rancangan tabel pengukuran tegangan output 1C 7408

Kondid V output (V)
No | Pengukuran _
Potodioda Sinyal A Sinyal B
1 I Dapat snyd
Tidak
1 I Dapat sinyal
Tidak

3. RancanganPengujian Rangkaian Catu Daya
a. Pengukuran tegangan catu daya dengan transistor T1P3055

Tabel 8. Rancangan tabel pengukuran tegangan catu daya dengan
transistor TI1P3055

Titik V output (V)
No Pengukuran

pengukuran | Tanpabeban | Dengan beban

1 I Kaki C

Kaki B

Kaki E

1 I Kaki C

Kaki B

Kaki E




b. Pengukuran tegangan catu daya sistem minimum

Tabel 9. Rancangan tabel pengukuran tegangan catu daya sistem

minimum
_ V output (V)
No Pengukuran Vin (V)
Tanpabeban | Dengan beban
1 I
2 I

4. Rancangan Pengujian Rangkaian Sensor Sentuh

Tabel 10. Rancangan tabel pengujian rangkaian sensor sentuh

Ada tegangan kaki 1C(V)
No Pengukuran _ _
sinyal/tidak | input | Output ke ATmega3
1 I Ya
Tidak
1 I Ya
Tidak

5. Pengujian Rangkaian Buzzer

Tabel 11. Rancangan tabel pengujian angkaian buzzer

Ada tegangan kaki 1C(V)
NO | pengukuran | _
sinyal/tidak | input dari atmega | Output buzzer
1 | Ada
Tidak
1 I Ada
Tidak




6. Rancangan Pengujian Keseluruhan

Tabel 12. Rancangan tabel pengujian keseluruhan

No Cara Pengujian Ya | Tidak

1 Memasang baterai cell 9 volt pada remot infrared
mengirim data

> M emasang baterai 9 volt pada sistim minimum, motor
servo akan inisialisasi pergeseran sudut 90 derajat

3 Push botton A ditekan servo akan bergeser sudutnya
90 derajat menggerakkan tuas

4 Push botton B ditekan servo akan bergeser sudutnya
90 derajat kembali ke kedudukan awal

5 M enyentuh sensor |C 555 dengan tangan akan
mengaktifkan bunyi buzzer

6 Buzzer akan berhenti berbunyi dan off saat PB C
ditekan




BAB IV

PENGUJIAN DAN PEMBAHASAN

A. Pengujian

Pengujian yang akan dilakukan pada bab ini adalah menggunakan
pengujian perbagian dan pengujian unjuk kerja. Pengujian perbagian akan
menguiji fungsi tiap rangkaian, yaitu: catu daya, remot kontrol (Tx), rangkaian
penerima (Rx). rangkaian mikrokontroler, motor servo, rangkaian sensor
sentuh, dan rangkaian buzzer. Sedangkan pengujian unjuk kerja akan menguji
bagaimana alat ini bekerja
1. Pengujian Rangkaian Remot (Transmitter)

Pengujian rangkaian dilakukan dengan mengukur tegangan output yang
dihasilkan pada catu daya, pengukuran dilakukan dua kali untuk
memastikan bahwa rangkaian dalam kondis normal dan baik, dalam
rangkaian ini terdapat beberapa rangkaian yang fungsinya berbeda, yaitu:
a. Mikrokontroler ATmegaSL

Tabel 13. Pengukuran tegangan pada rangkaian mikrokontroler
ATmega8L

_ V output (V)
No Pengukuran Vin (V)

Tanpabeban | Dengan beban

1 I 4.8 4.8 4.6

2 T 438 4.8 46




Berdasarkan hasil pengukuran pada rangkaian mikrokontroler
didapat hasil keluaran senila 4.8 V untuk keluaran tanpa beban,
sedangkan pada ssat diberi beban berupa modul remot infrared
tegangannya sebesar 4.6 V.

. Sensor Infrared dan Push Botton

Tabel 14. Pengukuran tegangan pada kaki infrared

Tegangan V infrared (Volt)
NO | pengukuran eg .g

tanpainput | Tombol A on | Tombol B on
1 | 0.6 Volt 0.55 0.55
2 I 0.6 Volt 0.55 0.55

Seperti pada tabel di atas, pengukuran tegangan infrared saat belum
diberi input dari push botton sebesar adalah 0.6 Volt. Tegangan saat
salah satu input push botton ditekan adalah sebesar 0.55 volt. Terjadi
penurunan tegangan karena saat saklar input push botton ditekan maka
infrared sebagai beban dari rangkaian remot ini. Saat saklar input
ditekan, infrared akan mengirimkan sejumlah data kepada potodioda
(rangkaian receiver).

Tabel 15. Pengukuran tegangan saat input tombol ditekan/tidak ditekan

Kondis Tegangan tombol (Volt)
No | Pengukuran
Tombol Tombol A Tombol B
1 I Ditekan 0 0
Tidak ditekan 2.25 2.25
1 I Ditekan 0 0
Tidak ditekan 2.25 2.25




2. Pengujian Rangkaian Penerima (Receiver)

Rangkaian penerima terdiri dari IC 7408 yang pin inputnya
digabungkan dan disambungkan ke kaki kolektor transistor C9013. Di sini
transistor difungsikan sebagai saklar (switch) dalam mengendalikan
penerimaan sinyal oleh potodioda.

Tabel 16. Pengukuran tegangan sumber rangkaian penerima (receiver)

V output (V)
No | Pengukuran Vin(V)

Tanpabeban | Dengan beban

1 I 4.8 Volt 4.8 4.6

2 I 4.8 Volt 4.8 4.6

Tabel 17. Pengukuran tegangan pada output |C 7408

Kondis V output (V)
NO | pengukuran _ : :
potodioda Sinyal A Sinyal B
1 | Dapat sinyal 1.25 1.25
Tidak 0.15 0.15
1 I Dapat sinyal 1.25 1.25
Tidak 0.15 0.15

Tegangan pada output kaki 3 pada IC 7408 muncul saat potodioda
mendapatkan sinyal dari rangkaian pemancar, yaitu sebesar 1.25 volt.
Tegangan ini berlaku samabagi kedua sinyal yang masuk pada potodioda
3. Pengujian Rangkaian Catu Daya
Rangkaian catu daya terdiri dari dua cabang, cabang pertama untuk
menyuplai tegangan motor servo, cabang yang satu untuk menyuplai

sistim minimum.



Tabel 18. Pengukuran tegangan catu daya bertransistor TIP 3055

Titik V output (V)

No Pengukuran
pengukuran | Tanpabeban | Dengan beban

1 I Kaki C 4.4 4.4

Kaki B 5.8 5.8

Kaki E 4 3.8
1 I Kaki C 4.4 4.4

Kaki B 5.8 5.8

Kaki E 4 3.8

Tabel 19. Pengukuran tegangan catu daya sistim minimum

V output (V)
No Pengukuran Vin (V)
Tanpabeban | Dengan beban
1 I 4.8 4.8 4.6
2 I 4.8 4.8 4.6

Dari tabel dia atas, tegangan catu pertama dihubungkan dengan beban

sebuah motor servo. Untuk maksimalnya arus yang masuk ke motor servo

digunakan transistor TI1P 3055.

4. Pengujian Rangkaian Sensor Sentuh

Saklar sentuh dalam rangkaian ini merupakan salah satu aplikas dari

pemanfaatan 1C 555.




Tabel 20. Pengukuran rangkaian sensor sentuh

Ada tegangan kaki 1C(V)
NOo | pengukuran | _ _
sinyal/tidak | input Output ke ATmega3
1 I ya 4.6 3.8
tidak 4.6 0
1 I ya 4.6 38
tidak 4.6 0

4.6 volt merupakan tegangan sumber dari catu daya yang menyuplai

rangkaian sensor sentuh. Saat terkena sentuhan maka tegangan output yang

muncul sebesar 3.8 volt untuk diumpanken ke pin ATmega8.

5. Pengujian Rangkaian buzzer

Tabel 21. Pengukuran tegangan pada rangkaian suara (buzzer)

Ada tegangan kaki IC(V)
No | Pengukuran | _ : :
sinyal/tidak | input dari atmega | Output buzzer
1 I Ada 0.5 6
Tidak 0 0
1 I Ada 0.5 6
Tidak 0 0

0.5 volt merupakan tegangan keluaran dari pin ATmega3 untuk mensaklar

transistor sehingga membunyikan buzzer pada tegangan 6 volt.

6. Unjuk kerja

Pengujian unjuk kerja dilakukan untuk mengetahui bagaimana proses

kerjadari alat. Unjuk kerjaini terdiri dari bebergpakondisi yaitu :

a. Kondis bukatutup tuas pengunci

b. Kondis pengendali suara buzzer




7. Pengujian keseluruhan
Pengujian rangkaian secara keseluruhan dilakukan dengan merangkai
seluruh rangkaian yang terdiri dari modul remot, sistim minimum, motor
servo, sensor sentuh, serta rangkaian sumber suara (buzzer). Dalam
pengujian keseluruhan ini terdapat beberapa langkah, yaitu:

Tabel 22. Pengujian keseluruhan

No Cara Pengujian Ya | Tidak

Memasang baterai cell 3 volt padaremot infrared

mengirim data

M emasang baterai 9 volt pada sistim minimum, motor

servo akan inisialisasi pergeseran sudut 90 derajat

Push botton A ditekan servo akan bergeser sudutnya
90 derajat menggerakkan tuas

Push botton B ditekan servo akan bergeser sudutnya
90 derajat kembali ke kedudukan awal

M enyentuh sensor |C 555 dengan tangan akan

mengaktifkan bunyi buzzer

Buzzer akan berhenti berbunyi dan off saat PB C
ditekan

B. Pembahasan
Hasil pengukuran beberapa bagian pada alat ini diperoleh kesmpulan
bahwa rangkaian dapat bekerja dengan cukup baik sesuai dengan fungsinya,
pada hasil pengukuran bebergpa bagian sistem terdapat beberapa perbedaan
hasil pengukuran dari apa yang telah diperoleh dari teori ataupun datasheet

komponen, tetapi perbedaan tesebut tidak menyebabkan terganggunya kinerja



alat. Perbedaan hasil tersebut tejadi karena ada beberapa faktor diantaranya
nilai komponen yang tidak selalu tepat sesuai labelnya, tolerans nilai
komponen dari pabrik, kesalahan pengukuran dan kondis alat ukur yang
kurang baik. Dalam hal ini akan dilakukan dua pembahasan, yaitu:
1. Hardware
Pembahasan pada rangkaian catu daya, yaitu:
a. Catu daya mikokontrolerATmega3
Dalam rangkaian ini motor servo mendapatkan suplai dari catu daya
sebuah baterai yang dihubungkan dengan IC regulator 7805 yang mana
output tegangan dari IC regulator tersebut dihubungkan dengan
Transistor TIP 3055 sebagai penguat arus. Maksima arus yang
dilewatkan oleh IC regulator 7805 adalah + 1 ampere. Dengan
menambahkan transistor TIP 3055 pada output regulator, maka arus
yang akan dikeluarkan adalah maksimal dari arus baterai 9 volt dan
akan digunakan untuk mensuplai motor servo. Tegangan keluaran dari
regulator LM 7805 memungkinkan regulator untuk dipakai dalam
sistem logika. Selain catu daya untuk motor servo, catu daya juga
dicabang 5 volt untuk menyuplai sissem minimum sebagai kendali
motor dan buzzer. Berbeda dengan catu daya untuk kendali motor
servo, catu daya sistim minimum hanya terdiri dari baterai 9 volt,
kapasitor serta 1C7805 untuk penurun tegangan sekaligus penstabil

tegangan output.



b. Sensor inframerah dan pushbuttom

Menurut Tabel 13 di atas terjadi penurunan tegangan pada titik
pengukuran inframerah, karena saat saklar input push botton ditekan
maka infrared berfungsi sebagai beban dari rangkaian remot ini.
infrared akan mengirimkan sejumlah data kepada potodioda (rangkaian
receiver). Dari tabel di atas menunjukan bahwa saat tombol input belum
tertekan maka tegangan pada kaki tombol sebesar 2.25 Volt, sedangkan
besar tegangan saat tombol ditekan sebesar 0 volt karena saat kondisi
on maka tombol terhubung ke ground.

c. Rangkaian penerima (Receiver)

Rangkaian penerima (receiver) terdiri dari sebuah sensor potodioda
yang disambungkan dengan transistor penguat satu tingkat C9013 yang
kemudian diumpankan ke 1C 7408 hingga outputnya akan berupalogic
untuk menjadi tegangan masukan ke ATmega8. Selain itu Transistor ini
difungsikan sebagai switching on off yang akan mengendalikan
perintah apa yang akan dilakukan oleh sistem penerima.

1) IC 7408 : Adalah IC yang terdiri dari 4 gerbang AND, di dalam
rangkaian ini  berfungsi untuk memantapkan logic dari
tegangan/sinyal yang di dapat dari potodioda

2) Transistor C9013 : berfungsi sebagai saklar tegangan (switching)

yang diterima melalui potodioda.



3) Potensiometer 100k : Berfungsi sebagai pengatur kepekaan yang
diterima oleh sensor photodiode.

4) Photodiode : digunakan sebagai penangkap gelombang cahaya yang
dipancarkan oleh Infrared.
Tegangan pada output kaki 3 pada IC 7408 akan tergantung pada
masukan dari potodioda saat terkena pancaran sinar infamerah dari
remot. Saat potodioda menerima data, data yang diterima berupa
tegangan akan diteruskan menuju port pada ATmega8, besar
tegangan yang masuk saat data data terkirim adalah sama, yang
berbeda adalah besar data yang dikirim melalui potodioda.

d. Sensor sentuh IC 555

Dengan memanfaatkan salah satu aplikasi IC 555 maka dalam

rangkaian ini difungsikan sebagai sensor sentuh, dimana saat pin 2

(penyulut) mendapatkan trigger dari sentuhan tangan maka akan

mengakibatkan output high yang terjadi pada saat level tegangan pin

trigger dari High menuju < 1/3 Vcc.

1) Transistor C547 : satu buah penguat satu tingkat yang akan
memberikan kepekaan yang lebih saat kaki bassisnya terkena sinyal.

2) Resigor 1M :berfungs menghambat tegangan yang akan masuk
sehingga tegangar/sinyal yang masuk akan diteruskan menuju kaki

2 1C555



3) Kapasitor 10uF : berfungs sebagai penyimpan muatan dari kaki
threshold 1C555 yang akan menentukan berapa lama output yang
akan dikeluarkan dari rangkaian ini.

Dari gambar 22. |C 555 sebagai sensor sentuh, rangkaian sensor ini
disuplay dengan tegangan input sebesar 4,6 volt, dengan tegangan
seharusnya adalah 5 volt atau 4, 8 volt, ini terjadi karena pembagian
tegangan yang membebani rangkaian keseluruhan. Rangkaian sensor
sentuh ini akan menghasilkan output sebesar 3.8 volt saat input
mendapat sentuharn/suatu getaran

Pada keadaan tanpa input, keluaran pin 3 adalah O (ground atau
normally low). Transistor Q1 yang ada di dalam IC ini selau ON dan
mencegah kapasitor eksternal C dari proses pengisisian (charging).
Ketika ada sinyal trigger dari 1 ke O (4,8 volt to GND) yang
diumpankan ke pin 2 dan lebih kecil dari 1/3 x 4,8 = 1,8 volt, maka
serta merta komparator B men-set keluaran flip-flop. Ini pada gilirannya
memicu transistor Q1 menjadi OFF. Jika transistor Q1 OFF akan
membuka jalan bagi resistor eksternal R untuk mulai mengisi kapasitor
C (charging). Pada saat yang sama output dari pin 3 menjadi high
(VCC), dan terus high sampai satu saat tertentu yang diinginkan. Sebut
sgja lamanya adalah t detik, yaitu waktu yang diperlukan untuk mengis
kapasitor C mencapai tegangan 2/3 VCC. Tegangan C ini
disambungkan ke pin 6 yang tidak lain merupakan input positif comp

A. Makajikategangan 2/3 VCC ini tercapai, komparator A



akan men-reset flip-flop dan serta merta transistor internal Q1 menjadi
ON kembali. Pada saat yang sama keluaran pin 3 dari 1C 555 tersebut
kembali menjadi 0 (GND).

e. Rangkaian buzzer

Rangkaian sumber suara yang terdiri dari transistor sebagai saklar.
Saat Vbe mendapatkan tegangan dari rangkaian mikrokontroler maka
akan menghidupkan transistor (transistor on) sehingga Vcc mendekati
Vcc dan buzzer berbunyi. Pada saat cut off, tegangan kolektor emitor
sama dengan tegangan sumber, dan arus basis mendekati nol,
Vce=Vce, 1b=0. Pada saat saturasi, arus kolektor lc= Vec/Re, |b=max
sehingga Ic=max dan Vce minimum.

Tegangan yang terukur pada masukan rangkaian saklar sentuh
adalah sebesar 0,5 volt. Tegangan ini cukup untuk mengaktifkan
transistor yang akan mensaklar kaki C ke E transistor sehingga
mengaktifkan buzzer.

2. Software
Perancangan model kunci sepeda ini tidak dapat bekerja sesuai dengan
yang diharapkan tanpa adanya perangkat lunak atau software yang
mendukung sekaligus sebagai sistem pengendali agar alat tersebut dapat
berjalan sesuai dengan yang diharapkan. Oleh karena itu selanjutnya akan
dibahas perangkat lunak yang dibuat guna menjawab rumusan masalah di

muka.



Perangkat lunak yang dibuat mengacu pada diagram alir (flowchart)
seperti pada lampiran. Perangkat lunak (software) tersebut terdiri dari
beberapa bagian. Program diawali dengan program utama dan bebergpa
program subrutin. Adapun selanjutnya akan dibahas program-programnya
adalah sebagai berikut

a Software rangkaian penerima (Receiver)

Chip type . ATnega8
Program type : Application
AVR Core O ock frequency 12. 000000 MHz
Merory nodel Srral

Ext ernal RAM si ze 0

Data Stack size : 256

#i ncl ude <mega8. h>
#i ncl ude <del ay. h>

Kode di atas merupakan keterangan dari chip Atmega8 pada rangkaian
penerima. Menggunakan frekuensi klok sebesar 12 Mhz dan

dimasukkan (include) fungsi delay.

/1 USART Receiver buffer

#defi ne RX_BUFFER_SI ZE 8

char rx_buffer[ RX_BUFFER_SI ZE] ;

#i f RX_BUFFER_SI ZE <= 256

unsi gned char rx_w _i ndex, rx_rd_i ndex, rx_counter;
#el se

unsigned int rx_w _index, rx_rd_index, rx_counter;
#endi f

Kode di atas merupakan bagian dari USART receiver buffer yang
didapat saat inisialisas komunikasi saat pembuatan program

bit buzz=0;
Variabel buzzer samadengan buzz



void servo(int X1, int X2)
{

unsi gned char ox;
f or (0x=0; ox<50; ox++) {

PORTC. 5=1;

del ay_ns( X1);

PORTC. 5=0;

del ay_ns( X2);

Kode ini merupakan fungs untuk menggerakkan motor servo. dengan
proses looping 50 kali, output pertama dari PORC.5 adalah satu buah
pulsa positif yang di delay sebesar X1. Output kedua yaitu dengan

mengeluarkan output negatif dari PORC.5 sebesar delay X2.

servo(1, 19);
servo(2, 18);
while (1)

i f(terinma_data==20) servo(l, 19

else if (terinma_data==40) servo(2, 18);

else if (terima_data==60) buzz=0;

else if (PIND 2) buzz=1;

i f(buzz) PORTC. 2=1;

el se PORTC. 2=0;
Baris pertama akan menggerakkan servo 90° dengan 1 pulsa positif
yang diikuti dengan 19 pulsa negative. Baris kedua akan
menggerakkan servo 0° ke titik awal dengan cara servo mendapat
masukan 2 sinyal positif diikuti 18 sinyal negatif. Dua keadaan ini
hanya untuk inisialisasi awal bahwa motor servo akan bergerak 90°
dan kembali lagi ketitik 0° saat rangkaian di hidupkan.
Jika potodioda mendapatkan data 20 motor servo akan bergerak 90°,
jika menerima data 40 motor servo akan bergerak kembadli ke titik 0°.

Keadaan selanjutnya add ah jika potodioda mendapatkan data 60 maka

buzzer



(buzz) akan sama dengan nol (mematikan nyala buzzer), buzzer akan
mengeluarkan suara saat PORTC.2 = 1 atau mendapat masukan.

. Software rangkaian pengirim (Transmitter)

Chip type . ATnega8L
Program type Appl i cation
AVR Core O ock frequency 8. 000000 MHz
Menory nodel Smal |

Ext ernal RAM si ze 0

Data Stack size 256

M enggunakan ATmega3 dengan sumber klok 8Mhz

PORTB=0x00;
DDRB=0x00;
PORTC=0x03;
DDRC=0x00;
PORTD=0x00;
DDRD=0x00;

Inisialisasi port C sebagai input pushbutton

/] USART initialization

/1 Communi cation Paraneters: 8 Data, 2 Stop, No Parity
/1l USART Receiver: Of

/1] USART Transnmitter: On

/1 USART Mode: Asynchronous
/! USART Baud Rate: 300
UCSRA=0x00;

UCSRB=0x48;

UCSRC=0x8E;

UBRRH=0x06;

UBRRL=0x82;

Inisialisasi USART dengan parameter komunikasi 8 data 2 stop dan no
parity, difungsikan sebagai transmitter dengan mode komunikasi

asinkron dan baudr ate sebesar 300.

i f(!PINC 0) putchar(20);
else i f(!PINC 1) putchar(40);
else i f(!PINC 2) putchar(60);
el se putchar(0);

Saat pushbutton PINC.0 ditekan maka infrared akan mengirimkan data
20, juga jika pushbutton PINC.1 ditekan maka infrared akan

mengirimkan



data 40, dan jika pushbutton PINC.2 ditekan maka akan mengirimkan
data sebesar 60. Semua data inilah yang akan diterima potodioda pada
rangkaian penerimadi atas.
3. Pembahasan unjuk kerja

Pembahasan unjuk kerja ini dilakukan untuk mengetahui bagaimana

proses kerja dari aat ini, ada beberapa kondis yang terjadi, antaralain :

a Kondis pertama

Kondis ini menggambarkan bagaimana alat ini dapat bekerja,

dimana saat salah satu saklar push botton ditekan pada modul remot,
maka inilah yang berperan sebagai perintah untuk membuka/menutup

tuas pada motor servo.

motor servo

Gambar 36. Kondisi Pertama.

Seperti pada gambar diatas bahwa pergerakan motor servo ke Kiri
dan kanan (buka tutup) akan sesuai dengan perintah yang diberikan
remot. Saat tombol buka ditekan, tuas servo dapat berputar 90° sesuai
dengan rencana, tuas ini akan mengunci ban sesua dengan

mekanismenya. Saat tombol



perintah tutup ditekan maka tuas akan gembali berputar ke titikk 0°

atau tuas terbuka

b. Kondis kedua

Kondis ini merupakan kondisi kedua yaitu saat alarm akan berbunyi

saat ada suatu sentuhan pada box perangkat pengaman tersebut.

Sensor

sentuh :‘>

IC 555

ATmegad

Gambar 37. Kondis kedua

buzzer

Pada saat sensor sentuh mendapatkan masukan berupa suatu

sentuhan maka rangkaian sensor I1C 555 akan mengeluarkan sejumlah

tegangan yang digunakan sebagai input mikrokontroler ATmega8.

Tegangan ini difungsikan sebagai pengendali bunyi buzzer. Buzzer akan

mengeluarkan suara secara kontinyu, untuk mematikan suara alarm ini

yaitu dengan memencet tombol dari remot, dimana saat tombol C pada

remot ditekan, inframerah akan mengirimkan data 60 untuk diproses

ATmega8 dan mematikan bunyi buzzer.



BAB YV

KESIMPULAN DAN SARAN

A. Kesmpulan

Berdasarkan hasil pengujian yang telah dilakukan tehadap “Model

Kunci Sepeda Berbasis Mikrokontroler ATmega3”, maka dapat

disimpulkan :

1

“Model Kunci Sepeda Berbasis Mikrokontroler ATmega8”, dibangun
dari perangkat keras (hardware) vyaitu terdiri dari dua buah
mikrokontroler ATmega8 dan ATmegaSL yang dikomunikasikan
dengan sensor photodioda dan infrared untuk mengendalikan motor
servo. Rangkaian sudah dapat bekerja sebagai sistem yang dapat
melakukan proses penguncian dengan tuas seperti yang di harapkan.
Perangkat lunak (software) yang digunakan dalam ini adalah program
yang dibangun dengan bahasa C. Berdasarkan pengujian perangkat
lunak ini sudah dapat bekerja dengan baik untuk menggerakkan motor
servo dan membunyikan alarm saat rangkaian input terkena sentuhan.
Unjuk kerja “Model Kunci Sepeda Berbasis Mikrokontroler
ATmega8”, secara keseluruhan sudah sesuai dengan fungsi yang
ditetapkan, yaitu dapat membuka/mengunci tuas kunci saat diberi
masukan dari rangkaian remot, dan buzzer dapat berbunyi saat

rangkaian sensor sentuh mendapat masukan.



B. Keterbatasan Alat.
Alat yang telah dibuat ini masih mempunyai beberapa keterbatasan
antaralain sebagai berikut:
d. Masih belum adanya kemampuan tahan air.
e. Tuas pengunci yang masih belum sempurna (masih berupa
model/prototype)

f. Jarak jangkauan remot yang masih terbatas

C. Saran.

Karena keterbatasan kemampuan dan waktu, penyusun mengakui
terdgpat kekurangan dalam alat yang dibuat ini, maka penyusun
menyarankan:

1. Tuas yang telah dibuat ini masih dalam bentuk model/prototype
sehingga perlu dikembangkan dengan sistem mekanisme yang lebih
bak.

2. Diharapkan aat ini dapat mempunyai jangkauan remot yang lebih

jauh.
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DAFTAR KOMPONEN

No Uraian Jml Satuan

1 Sistem minimum 2 unit

mikrokontroler
ATmega3

2 Baterai 9 valt 2 Buah
3 Transistor TIP 3055 1 Buah
4 Inframerah 1 Buah
5 Push button 3 Buah
6 PCB fiber 1 Buah
7 Transistor BC547 1 Buah
8 Kristal 8Mhz, 12Mhz 2 Buah
9 IC Regulator 7805 2 Buah
10 Photo dioda 1 Buah
11 Soket 20p 2 Buah
12 Resistor ¥ watt 3 Buah
13 Elco 220 pF/ 16 V 1 Buah
14 C9013 1 Buah
15 IC 7408 1 Buah
16 Motor Servo 1 Buah
17 Kabe pdangi 1 Meter
18 FeCl3 1 Bungkus
19 PCB bolong 1 Lembar
20 Almunium 1 Lembar
21 Akrdik 1 Lembar
22 Baut/ sekrup 15 Buah
23 Spiser 3 buah
24 Saklar on/off 2 Buah
25 pilox 1 Buah
26 Lain-lain 1 Unit




1. Software rangkaian remot (Transmitter)

/*****************************************************

This program was produced by the

CodeWizardAVR V2.05.0 Professiona

Automatic Program Generator

© Copyright 1998-2010 Pavel Haiduc, HP InfoTech s.r.l.
http://www.hpinfotech.com

Project :
Version:
Date :3/4/2011
Author : NeVaDa

Company :

Comments:

Chip type : ATmega8SL

Program type : Application

AVR Core Clock frequency: 8.000000 MHz
Memory model : Small

Externa RAM size  : 0

Data Stack size : 256

*****************************************************/

#include <mega8.h>

#ifndef RXBS8
#define RXB8 1
#endif

#ifndef TXB8
#define TXB8 0
#endif

#ifndef UPE
t#define UPE 2
#endif

#ifndef DOR
#define DOR 3
#endif

#ifndef FE


http://www.hpinfotech.com

#define FE 4
Hendif

#ifndef UDRE
#define UDRE 5
Hendif

#ifndef RXC
#define RXC 7
#endif

#define FRAMING_ERROR (1<<FE)

#define PARITY _ERROR (1<<UPE)

#define DATA_OVERRUN (1<<DOR)

#define DATA_REGISTER EMPTY (1<<UDRE)
#define RX_COMPLETE (1<<RXC)

/I USART Transmitter buffer
#define TX _BUFFER_SIZE 8
char tx_buffer[ TX_BUFFER_SIZE];

#if TX_BUFFER_SIZE <= 256

unsigned char tx_wr_index,tx_rd_index,tx_counter;
#else

unsigned int tx_wr_index,tx_rd_index,tx_counter;
#endif

/I USART Transmitter interrupt service routine
interrupt [USART_TXC] void usart_tx_isr(void)
{
if (tx_counter)

{

--tx_counter;

UDR=tx_buffer[tx_rd_index++];
#if TX_BUFFER_SIZE != 256

if (tx_rd_index == TX_BUFFER_SIZE) tx_rd_index=0;
#endif

}
}

#ifndef DEBUG TERMINAL 10
/I Write a character to the USART Transmitter buffer



#define_ ALTERNATE_PUTCHAR_
#pragma used+
void putchar(char c)

{

while (tx_counter == TX_BUFFER_SIZE);

#asm("cli")

if (tx_counter || (UCSRA & DATA_REGISTER EMPTY)==0))

tx_buffer[tx_wr_index++]=c;
#if TX_BUFFER_SIZE != 256
if (tx_wr_index == TX_BUFFER_SIZE) tx_wr_index=0;
#endif
++tx_counter;
}
ese
UDR=c;
#asm("sei"
}
#pragma used-
#endif

/[ Standard Input/Output functions
#include <stdio.h>

// Declare your globa variables here

void main(void)

{

I/l Declare your local variables here

/[ Input/Output Ports initialization

/l Port B initialization

/! Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=In Func2=In Funcl=In
FuncO=In

/] State7=T State6=T State5=T Stated=T State3=T State?2=T Statel=T
StateO=T

PORTB=0x00;

DDRB=0x00;

/I Port C initialization

/! Func6=In Func5=In Func4=In Func3=In Func2=In Funcl=In FuncO=In
/] State6=T Stateb=T Stated=T State3=T State?2=T Statel=T StateO=T
PORTC=0x03;

DDRC=0x00;



/! Port D initidlization

/! Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=In Func2=In Funcl=In
FuncO=In

/] State7=T State6=T State5=T Stated=T State3=T State2=T Statel=T
StateO=T

PORTD=0x00;

DDRD=0x00;

/I Timer/Counter O initialization
/I Clock source: System Clock
/I Clock value: Timer O Stopped
TCCRO0=0x00;

TCNTO0=0x00;

[/l Timer/Counter 1 initialization
/I Clock source: System Clock

/I Clock value: Timerl Stopped

/ Mode: Normal top=0xFFFF

/I OC1A output: Discon.

// OC1B output: Discon.

/I Noise Canceler: Off

Il Input Capture on Falling Edge
/l Timerl Overflow Interrupt: Off
/I Input Capture Interrupt: Off

/I Compare A Match Interrupt: Off
/I Compare B Match Interrupt: Off
TCCR1A=0x00;
TCCR1B=0x00;
TCNT1H=0x00;

TCNT1L=0x00;

ICR1H=0x00;

ICR1L=0x00;

OCR1AH=0x00;
OCR1AL=0x00;
OCR1BH=0x00;
OCR1BL=0x00:

/I Timer/Counter 2 initialization
/I Clock source: System Clock
/l Clock value: Timer2 Stopped
/ Mode: Normal top=0xFF

// OC2 output: Disconnected
ASSR=0x00;



TCCR2=0x00;
TCNT2=0x00;
OCR2=0x00;

/I External Interrupt(s) initialization
/I INTO: Off

I INT1: Off

M CUCR=0x00;

/I Timer(s)/Counter(s) Interrupt(s) initialization
TIMSK=0x00;

/I USART initialization

/[ Communication Parameters. 8 Data, 2 Stop, No Parity
/I USART Receiver: Off

/I USART Transmitter: On

/I USART Mode: Asynchronous
/I USART Baud Rate: 300
UCSRA=0x00;

UCSRB=0x48;

UCSRC=0x8E;

UBRRH=0x06:

UBRRL=0x82;

/I Analog Comparator initialization

/I Anadlog Comparator: Off

/I Analog Comparator Input Capture by Timer/Counter 1: Off
ACSR=0x80;

SFIOR=0x00:;

/I ADC initialization
/I ADC disabled
ADCSRA=0x00;

/I SPI initialization
/I SPI disabled
SPCR=0x00;

/I TWI initialization
/I TWI disabled
TWCR=0x00;



/I Global enable interrupts
#asm("sel")

while (1)

{
if('PINC.0) putchar(20);

elseif(!PINC.1) putchar(40);
elseif(!PINC.2) putchar(60);
else putchar(0);
}

}

. Software rangkaian penerima (Receiver)

/*****************************************************

This program was produced by the

CodeWizardAVR V2.05.0 Professiona

Automatic Program Generator

© Copyright 1998-2010 Pavel Haiduc, HP InfoTech sr.l.
http://www.hpinfotech.com

Project :
Version :
Date :3/4/2011
Author : NeVaDa

Company :

Comments:

Chip type : ATmega8

Program type : Application

AVR Core Clock frequency: 12.000000 MHz
Memory model : Small

Externa RAM size  : 0

Data Stack size : 256

*****************************************************/

#include <mega8.h>
#include <delay.h>

#ifndef RXB8
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#define RXB8 1
Hendif

#ifndef TXB8
#define TXB8 0
Hendif

#ifndef UPE
#define UPE 2
#endif

#ifndef DOR
#define DOR 3
#endif

#ifndef FE
t#define FE 4
#endif

#ifndef UDRE
#define UDRE 5
#endif

#ifndef RXC
#define RXC 7
#endif

#define FRAMING_ERROR (1<<FE)

#define PARITY _ERROR (1<<UPE)

#define DATA_OVERRUN (1<<DOR)

#define DATA_REGISTER EMPTY (1<<UDRE)
#define RX_COMPLETE (1<<RXC)

/I USART Receiver buffer
#define RX_BUFFER_SIZE 8
char rx_buffer]RX_BUFFER_SIZE];

#if RX_BUFFER_SIZE <= 256

unsigned char rx_wr_index,rx_rd_index,rx_counter;
#else

unsigned int rx_wr_index,rx_rd_index,rx_counter;
#endif



/I Thisflag is set on USART Receiver buffer overflow
bit rx_buffer_overflow;

char terima_data;

/Il USART Receiver interrupt service routine

interrupt [USART_RXC] void usart_rx_isr(void)

{

char status,data;

statussUCSRA,;

data=UDR,;

terima_data=data;

if ((status & (FRAMING_ERROR | PARITY_ERROR |
DATA_OVERRUN))==0)

rx_buffer[rx_wr_index++]=data;
#if RX_BUFFER_SIZE == 256
Il special case for receiver buffer size=256
if (++rx_counter == 0)
{
#else
if (rx_wr_index == RX_BUFFER_SIZE) rx_wr_index=0;
if (++rx_counter == RX_BUFFER_SIZE)
{
rx_counter=0;
#endif
rx_buffer_overflow=1;

}
}
}

#ifndef DEBUG TERMINAL 10 _

/! Get a character from the USART Receiver buffer
#define  ALTERNATE _GETCHAR _

#pragma used+

char getchar(void)

char data;

while (rx_counter==0);

data=rx_buffer[rx_rd_index++];

#if RX_BUFFER_SIZE != 256

if (rx_rd_index == RX_BUFFER_SIZE) rx_rd_index=0;
#endif



#asm("cli")
--rx_oounter;
#asm("sei")
return data;

}

#pragma used-
#endif

/I Standard Input/Output functions
#include <stdio.h>

/I Declare your global variables here
bit buzz=0;

void servo(int X1, int X2)

{

unsigned char ox;

for(ox=0;0x<50;0x++){
PORTC.5=1,
delay_ms(X1);
PORTC.5=0;
delay_ms(X2);

void main(void)

{

/I Declare your local variables here

/I Input/Output Ports initialization
// Port B initialization

/I Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=In Func2=In Funcl=In

FuncO=In

Il State7=T State6=T State5=T Stated=T State3=T State2=T Statel=T

StateO=T
PORTB=0x00;
DDRB=0x00;

/I Port C initialization

/I Func6=In Func5=In Func4=In Func3=In Func2=In Funcl=In FuncO=In
/] State6=T Stateb=T Stated=T State3=T State?=T Statel=T StateO=T

PORTC=0x00;
DDRC=0x20;



/! Port D initidlization

/! Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=In Func2=In Funcl=In
FuncO=In

/] State7=T State6=T State5=T Stated=T State3=T State2=T Statel=T
StateO=T

PORTD=0x00;

DDRD=0x00;

/I Timer/Counter O initialization
/I Clock source: System Clock
/I Clock value: Timer O Stopped
TCCRO0=0x00;

TCNTO0=0x00;

[/l Timer/Counter 1 initialization
/I Clock source: System Clock

/I Clock value: Timerl Stopped

/ Mode: Normal top=0xFFFF

/I OC1A output: Discon.

// OC1B output: Discon.

/I Noise Canceler: Off

Il Input Capture on Falling Edge
/l Timerl Overflow Interrupt: Off
/I Input Capture Interrupt: Off

/I Compare A Match Interrupt: Off
/I Compare B Match Interrupt: Off
TCCR1A=0x00;
TCCR1B=0x00;
TCNT1H=0x00;

TCNT1L=0x00;

ICR1H=0x00;

ICR1L=0x00;

OCR1AH=0x00;
OCR1AL=0x00;
OCR1BH=0x00;
OCR1BL=0x00:

/I Timer/Counter 2 initialization
/I Clock source: System Clock
/l Clock value: Timer2 Stopped
/ Mode: Normal top=0xFF

// OC2 output: Disconnected
ASSR=0x00;



TCCR2=0x00;
TCNT2=0x00;
OCR2=0x00;

/I External Interrupt(s) initialization
/I INTO: Off

I INT1: Off

M CUCR=0x00;

/I Timer(s)/Counter(s) Interrupt(s) initialization
TIMSK=0x00;

/I USART initialization

/I Communication Parameters. 8 Data, 2 Stop, No Parity
/I USART Receiver: On

/I USART Transmitter: Off

/I USART Mode: Asynchronous
/I USART Baud Rate: 300
UCSRA=0x00;

UCSRB=0x90;

UCSRC=0x8E;

UBRRH=0x09:

UBRRL=0xC3;

/I Analog Comparator initialization

/I Anadlog Comparator: Off

/I Analog Comparator Input Capture by Timer/Counter 1: Off
ACSR=0x80;

SFIOR=0x00:;

/I ADC initialization
/I ADC disabled
ADCSRA=0x00;

/I SPI initialization
/I SPI disabled
SPCR=0x00;

/I TWI initialization
/I TWI disabled
TWCR=0x00;



/I Global enable interrupts
#asm("sel")

servo(1,19); //9o drgjat
servo(2,18); // ke Odrgjat Ig

while (1)
if(terima_data==20) servo(1,19); //90 dergjat
elseif (terima_data==40) servo(2,18);
elseif (terima_data==60) buzz=0;
elseif (PIND.2) buzz=1;

if(buzz) PORTC.2=1;
else PORTC.2=0;

}



FOTO ALAT

Penerima




SPESIFIKASI ALAT

1. Tegangan yang diperlukan :
a Remot:2.7-5.5Volt
b. Penerima: 4.5-5.5Volt
c. Motor servo SG91 Y2 metal gear : 4.8 Volt
d. Buzzer:3-24Volt
e. LED photodiodadan LED inframerah : 5 Volt
2. Arusyang diperlukan :
a LED inframerah : 100mA
b. Sistem remot dan penerima: 3.6 mA
3. Bahasa pemrograman ATmega8/8L menggunakan Bahasa C.

4. Jarak maksimal remot 1 meter searah dengan penerima (Direct).



PENGOPERASIAN ALAT

1. Rakit sistim pengaman pada sepeda dengan cara membuka boks alat, buka
rangkaian lalu memasang 2 buah mur sehingga rangkaian terpasang pada
body sepeda. Selain itu pasang 2 buah mur untuk memasang tuas pada

bagian belakang sepeda.

J

2. Tekan saklar ON untuk menjalankan perangkat keamanan.
3. Geser saklar ON padaremot.
4. Tekan tombol A untuk menutup tuas pengunci yang berupa motor servo.
5. Tekan tombol B untuk membuka tuas pengunci.
6. Tekan tombol C untuk mematikan suara buzzer (alarm).
Catatan : Alarm akan berbunyi saat boks penerima mendapat suatu

sentuhan.



Feaftures
+ High-performance, Low-powsr 8VFE® 8-bit Miorooontrollsr
+ Adwanced REBC Architeoture
= 130 Powerful Instructions — Most Single-clook Cyole Exsoution
— 32 x & Gereral Purpose Waorking Registera
- Fully Sttin Operation o
~ Up ta 1€ MIPS Throughput at 16 MHz G
— On-chip 2-oycle Multiplier
+ High Enduranos Norevolatile Memory segrents
— BE Bytea of In-Syatem Self-programmable Flash program memory

. @
- 512 Bytea EEPROM 8-bit v
— 1K Byte Imterral SRAM A H
— WritsErnae Cyoles: 10,000 FlashA 00,000 EEPROM i
— Data retention: 20 y=ars ot 25°CH 00 years at 25°C10 with 8K Byteg
- Ciptional Boot Code Ssotion with Independent Lock Bits -
h-Syaem Programming by Oreohip Boot Program In Sy'EtE'm

True Aead-While-Write Opesration
- Programming Look for Softeare Seourity Prﬂ'grﬂmmahle
+ Periphenal Features
— Tero B-bit TirrenCounters with Separate Preacalker, one Compare Mode F|El Sh
= [One 16-bit Timer/Counter with Seporabe Pregoaber, Compars Mode, and Capturs
Mads
— Heal Time Counter with Separobe Oaoillator
~ Thres PWH Channels AT meg a8
— Bchannel &DC in TAFP and QFWMLF pockage
Eight Channeks 10-bit Acouracy AT meg adL
— Bchannel &DC in PDIF pockage
Six Channela 10-bit Aoouraoy
— Byte-oriznted Two-wire Serinl Interface
— Frogrammable Serial USART
— MaaterSlave 5P| Serial Interface
— Programmable Watchdog Timer with S=parate On-chip Dacillator
= On-chip Anakg Comparator
+ Special Microcontroller Feahores
— Power-on Resst and Progrommable Broarreout Detection
= Internal Calibratsd R Ceoillator
— Extermal and Internal interrupt Sources
= Five Skesp Modea: |de, A0C Hoiss Reduction, Power-save, Power-down, and
Stanidbey
+ 1) and Packages
— 23 Programmabl= |5 Linsa
— 28-leaid PDIP, 22-lead TOFP, and 22-pad QFMLF
+ Operating Volages
— 27 - 55V (ATrr=gafL)
= 4.5 - 5.5V [ATrregat)
+ Spesd Grodes
— 0 - 8 MHz (ATrm=ga8l)
= 0 - 16 MHz [ATrms
+ Power Conaumption ot 4 Mhz, 3¥, 25
— Botive: 26 mA
= ldi= Mods: 1.0 mb
— Power-dowm Mode: 05 pé

P 2ass X0 Aoetin
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ATmega8(L)

Overview The ATmiegas s a low-powsr CGROS B-bit microconiroller based on the AVR RISC achitachirs,
By axsculing powsariul Instructions in a single cleck cycls, the ATmegas achisves Hhroughpuls
appraaching 1 MIPS par MHz, allowing the systam desloner ko oplimize poesr consumption var-
Els processing spsed.

Block Diagram Flgure 1. Block Dlagram
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The AVA cofa combines a rich nstrucion sat with 22 genaral purposs woking registars, All the
32 ragskrs ane dirschy connacted 1o the Athmetic Logic Uit (SLU), aliowing tec Indspsndent
reglsters ko b accassad In ane singke Inestructon exscutsd Inone dock cycl. The resulting
architacturs ks more coda efficiant whiks achieng throughputs up & ten tmes faster han corn-
wvantioral CISC microsoniiollers.

The ATrnegas provides e fllowing features: LK bybes of In-Syskem Programmable Aash with
Read-While-Write capabllifes, §12 bytas of EEPROM, 1K byt of SRAM, 22 gereral purposs
140 lines, 32 general pUrpoes working ragisers, three flexible TimenCountars with compars
modas, Intemal and sxtemal intemupls, a sarlal pragrammabla USART, & byl olantsd Two-
wirs Sarlal Intartass, a B-channel ADC (sight channsks In TQFP and GFMMLEF packages) with
10-bit accuracy, & programmable Watchdog Timer with Inkermal Ssclliatar, an SP1 sefal port,
and fva softwars selactable power savng modss. The Ida mods stops the CPU while allowing
H SRAM, TImarGounkrs, SP port, and Intsmupt sysem o conbinus functoning. The Power-
down mide saves the registar contants but freezas the Gaclllator, disablirg all otfer chip furs-
tors unitll e reet Intsrupt or Hardwars Resat In Powsr-save moda, the asynchronous dmer
continues ko un, allosing the user ko malntain a imer base whils e rest of he devics |5 slesp-
Ir]d. The ADC Mok Reduction mods stops the CPU and al 1O modules secapt asynchronous
timar and ADC, b minimizs swibching nolse durlng ADC converskons. |n Standby mode, the
crystalrasonator Cecilator 18 unnirg whils the rest of the dsdos B sleeping. This allws very
fast start-up combined with kaw-poser carsumption.

The device Is manufactursd using Atmsl's high density non-volatls memorny technobgy. The
Flash Program memory can b= raprogammed In-System thraugh an SPI serlal Inkerfaca, by a
corventional non-volatle memory programmer, of by an On-chip boot progam rnning on the
AVA core. The boot program can uss any Intariacs & download the applicaion program In the
Application Flash memary. Scftware In the Boot Flash Section will contnus to run while the
Application Flash Ssction Is updated, providing fue Read-Whils-Wiile opsrabon. By combinirg
an 8-ot RISC CPL with In-Systam Salt-Programmabla Flash ona monolithie chip, the Atmsl
ATmagaR |s & powariul microcontroller that provdss a Highly-exibls and cost-afactive saluion
to many embacded contral applications.

The ATmega8 AVA Is supported with a full sulte of pragram and systsm devslopmsnt s,
including  compllers, macro asssmblsrs, pogam dsbugosesimulatons, In-Cirult Emulators,
and evaluation kit

Disclaimer Typical valuas contalnad In this datashest are based on simulations and charactarization of
atter AVR mikcroconirdler:s manutactiurad on he sams process tﬂlﬂ'l'll:lhg'g.'. kin ard Max values
will b3 svallabks afler the devies ks charactarized,

4 ATmegaE{ L] |

2SR -AN A



e A TmegaBil)

Pin Descriptions
veo

GHD

Port B (FET..FEQ)

KTALVXTALZTOSCA!
TOSC2

Port C (PCS.PCD)

PCE/RESET

Port D {POT..PDN)

Dilgital supply volans.
Ground,

Port B Is an 8-bit bi-diracional O port with inbemal pulkup rasistons (sslected i each bity. Thes
Port B cutput buffars have symmsiical drive characteristics with both high sink and souncs
capablity. As inputs, Port B pins that ars sxkrmally pulisd low will sourcs curtsnt if the pulk-up
resktors are activated. The Port B pins ars rl-stabed when a resat condifion bacomss actva,
aven If the clock |8 not annieg.

Dapanding on the clock selection luss satings, PBS can bs used as Input & the Invertng Cecl-
lator ampiifier ard Inputta the Intsrnal cock opsrating circult.

Dapanding on the clock salecton Les setings, PET can be used as output rom the insrtng
Ceszllator amplifier.

IT thes Inbarnal Calibrated RC Osclllator i usad as chip dock source, PET 612 used as TSR
Input far e Asynchronous TimerCounbar2 IF the AS2 bitin ASSR B sal

The various spedal faatures of Poit B ars slaboratsd In “Altsrnats Funchons of Port B° on pags
50 and “System Clock and Clock Options® on pags 25,

PortC ks an 7-Ht b-dirsctonal D port with intsrnal pull-ap mslstors (selected fo each bt The
Port G oulput butiers have symmairical drive charactarisics with both high sink and sourcs
capablity. As inputs, Port G pire that are extemally pulled low will saurcs current I e pul-up
realstors are actvaled. The Port © pins are irl-stabad when a rsest condiion becomes actva,
anven If the clock |5 not nnireg.

ITthe RSTOISEL Fuse s pregrammed, PCE s used as an 1D pin. Note that the deacirizal char-
actelstics of PCE difer from thoss of the other plre of Part C.

IT the ASTOISEL Fusa Is unpragrammead, POS ks ussd as a Reeat nput. A low leval an this pin
far longsr han the minmum pulss length will gensrabs a Reset, aven IThe clock I not unning.
The minimum puiss length ks given In Table 15 on pags 28, Shorter pulsss are not guarankesd o
genefate a Rasel

Tres varkols spacial featurss of Port G are slaboratad on pags 61.

Port O ks an 8-bt b-dirsctanal LD port with inbsrnal pull-ap raslstons (sslected i each bity. Thes
Fort O oulput butiers have symmetrical drive charactaristics with both high sink and souncs
capablity. As inputs, Port D pire that are extemally pulled low will souncs current If the pul-up
reskstors are actvalesd. The Port O pins are irl-stabad when a rseat condiion becomes actva,
aven If the clock |8 not annieg.

Port O also sarves the functions of varkous speclal features of the ATmedal as listed on page
G2,

REZET Fiasal Inpul. A low kval on ks pin for longer than the minimum pulss ength will generats a
resst, avan I tha ckock |s not running. The minimum pulkss ngth ks given In Tabk 15 on pags
a0, Shortar pukses are not guarantesd to genarabs & Eeat

| ﬁ 5
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AVee AVee b5 the supply vollags pin for the AD Corverter, Part G 3..0), and ADC (7..6). It should bs
enxtemaly conrecksd 1o Vi, aven If e ADG Is not used, I the ADG Is used, It shoul be corr
recid 1 Vs hiough & kow-pass fiter. Mok that Port G (5..4) uss digital supply vollags, V.

AREF AREF Is the analkg rafarsnes pin o the A/D Convertar,

ADCT.6 (TOFP and In the TOFP and OFMMLF packags, ADCT..6 serve as analod Inputs to the AD convertsr.
QFHMLF Packags Thess ping ars powsnsd from the anakn supply ard ssrve as 10-biEADC channsels.

anlyy

& ATmegaE{ L] ]
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- Natdomal
Semiconductor

LMS55
Timer

General Description

The LMEEE 12 a highly shable device for gensirabing accurils
ims debiys or esclilion, Addiional beminals ar provided
for trigasring or resstting F desired Inthe ime de by maode of
opsrabion, the fime kB prechiely cominbed by ore axtsmal
resishor and capachior For astable opsradon as an osdllxiog
e fres nunning Trequency and duby oyde are accurddsly
cofrimled wih b sxbamal resiebors and one capachor, The
clrost may bs ifggersd ared res el on faling waveloms, and
e outpul ciruil can sourcs of ik up bo 200mA o drive
TTL ciroudiz.

Features

Applications

iy FO0E

Diract repBosment or EESSSMESSE

Timing from mikressconds bhrough hoans
Opsrales In both astable and moncsabls modes
AdpEiabls duly ok

Duipt o sounes of Sink 200 mA

Quipidt and supply TTL compaible

Tamparature slabilly batier than QO005% par 'c
Mommally on ard remalky off ouiput

Avaliablz In B-pin M30P package

FrecEon tming

Fulsa generation
Saquertal Bming

Time delay gansraiion
Fulza width modusion
Fulsa poalion rmedulation

Unsar ramg genamior

Schematic Diagram
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i
W . .
% Connection Diagram
Duakindine, 2mall Cutine
ard Mokded Minl Sl Dubire Packogea
EHD —— U - .
_ Y == 1 1
TRIGOES =—g— == | | —+— DIECH&REE
= e
el *
1| A | i
guteur == o= T feafl = THEESHOLD
A =
—
L | -I- ¥ | L] CANTROL
et = WILTAGL
TR
Tap View
Ordering Information
FPackags FPart Humbar FPackage Markirg Madla Transport HEC Drawing
B8-Pin 3CIC LMEEECHM LMEESCM Falls —
LWESST WA LMEESCM 2.5k Unks Taps and Fsal
B-Pin MEOP LMEZECHM IS 1k Unks Tapa and Rl M.l
LMEESCRIME TES A2k Unis Taps and Feal
B-Pin MDIF LMESZCH LMEESCH Falls HoZE
s enaional.com




Absolute Maximum Ratings pew 5

It Milary/Ssroapace apacified dedosa are reagquired,
please oontaok e Matonal Samloonducker Sales Moo
Dlstriubors for awallabilty and speoficabons.

Supply Wollags
Powsr Diszipation Mok 3
LMZEECM, LMESECH

LMZEEChM

Cpsrating Tamparahira Aanges

LMEEEC
Slomge Tampemaiune Rangs

+18Y

TE0 mW
£13 miW

OCo+T0C
=BT 10 +150°0

Electrical Characteristics iy 1, 3
[T, = 25°C, W= +5%W 10 +15W, unkess olhewiss specifled)

Sokanng Infomation
CuaHrLinge Fackags
Soldering {10 Seconds)
Ermall Duline Padcages
(BICIC and MECF)

Vapor Phass (B0 Seoords)

Imlrarad (15 Esconds)

See AN-AE0 “Surlaca Mounting Malhods and Thelr Efiec
on Product AslabiHy” for olher mettcds of soldarning

suface maunt davion

20T

HET
oo

Paramatar Corditiors Urni s Units
LMEESC
Min Typ Max
Supply Wokage 45 18 W
ELpply Cumsnl W = 2, Ap = = ] ]
Voo = 16W, A== 10 15 ma
[Low Stala) Mota 4
Timing Emar, Monostabla
Inkbial &ccuracy 1 %
Critl with Tempamiura Fla, = 1k bo 100kD, 50 PR
T m 0.1 F, [Hole 5]
Boouracy ovar Temperaing 1.5 %
Critl with Supply 0.1 b
Timing Emar, Aslable
Inkbial &ccuracy 2.35 %
Critl with Tempamiura Fla, Fig = 1k 1o 10060, 150 PR
T = 0.1 F, [Mole 5)

Boouracy ovar Temperains 2.0 %
Critl with Supply .30 "
Tresshold Wollags 0.BET X ¥oo
Trigger Volags Ve = 15W 5 W

W = 5 1.67 W
Trigger Cumert 0.5 0.0 pa
Fresat Vokaga 0.4 0.5 1 W
Fresat Curmant 0.1 0.4 ma,
Tresshold Cumsnl [Nole £ 0.1 0.5 pa
Conirol Wollage Laval W = 15W o 10 11 v
Vo = 5 2.8 2,33 4
Fin 7 Leakage Cutpul High 1 100 na
Fin 7 Eal Mota 7)
Coutput Low Voo = 15%, L= 15ma 180 m
Coutput Low N = 4.5%, |y = 4.5ma B 200 m

e nalonad Comi

55507



LM&5S

Electrical Characteristics waes 1, 31 icontrued)
[Ta = 25, Yoo = +5¥ [ +15Y, unkss cthewkss spechied)

Faramatsr Condlior Limts Unita
LMEEES
Mn T¥p Max
Qulpit Volkags Drop (Low) Vo = 15W
lowas = 10MA o 2.5 W
lopas = SOMA 0.4 o.75 W
lopas = TE0MA 2 25 W
lopas = SEOMA 25 W
Vg = S
lopas = STIE W
lopa = STA 2.5 2.35 W
Qulpit Volkags Drop (High lscircE = 200MA, Yoo = 15% 125 W
lscumce = 100M&, Voo = 15% 1275 123 W
Vo = S 27s 23 W
Rise Tma of Cupul 00 n=
Fall Tima of Dupul 100 n=

Hedwd : & volagen nm resarared wih respect o i greund pin, ondes othare e spscilied.
Hodw 3: Mkl ris I-h.:hln Fmingn hdﬂh-lhhbl]u'dﬂtld.mphlﬂdﬂtl may coan Cpsing Ratings indcsis condtiora for e ich the devics

bud donoi g Wi Gls wiske: O arc A e | el conciitiora which
= W T irds. TR mmmum-mqﬂmnmmm =, far h L]
hgmmmb_ﬂ:imhlgmd =1 clenioH |
Hoiw3: Far of h-tlutl-r“i:bl demied mhoas 250 bassd oo & 120 o F wred m fhareal

issigtnros of Iﬂ!".'-“'-'l:lp'-, 170 oo f"ﬂ-'l'-, and S04 CW (EIZ0F] [aection o snbiei

Hotm 4: Sapply cunssi wies utpul high typicalty | mukbem xi Voo = B4
HoisB: Testnd W Vop = 59 and Voo = 15Y

Hetwdi: This wil detsrmire i i ras wsbe of Ry, + A for {5V cpstion. The: masi ra toial (Fy, + RE) w20W0
Hedw 7: Mo proweciion ageine axsssve pin T onesi B Y 3 tha | ing wil not b aesded.

g T

Hedwfi: Foder o PR TIEEEN drmeing ©f miRary LMSSSH and le\.l ml I:H spacilicatiora




Applications Information

MONCSTABLE CFERATION
In this mada of cpamtion, e Imer funclions a3 a one-chol
{Figura 7). The stemal capachor ks inlaly reld dschanged
by a ransisior side he lmer. Lpon applation of o raga-
tea Inggar pulss of ks than 1/ Vo 10 pin 2, e 1ip-Tiop Is
setwhich both releas e Tha short ozl across e capaction
and drives Ha oulput high,

il P - INE

& o R

(= L= T 104 )
LEL. A 2

TEC LAND

i THA B4EI0

—— A e

Laakam

NRRRALE % !
i sl

., ES)

FIGURE 1. Monoskabis

The volage across the o Eor then Increoses axponsn-
Halky for o period of b= 1.1 A, C, ol the end ol which Ims the
votlags equal 23 Weo. The comparsior then resels the
fip-flop whikh In lum dscharges e capackor and dives e
curipat bo s bow Saks. FAgure I chows e wavsloms gen-
srafed in s mode of opembon Since the chargs and the
thraehodd keeel of the companator are bolh directy propor-
tonal b supply votlaga, e tming Inkerval B Indspandent of

spph

INERIIEE]
NEER

&

1

FEE

BEIEH
oo = Y Top Tomse lnpai ST

TINE = 01 raTIV. Feficicle Tracs: Chatpart 2T

Ry, = 1k Eofrn Tma: Tepaciar 'iolinge BWDN.
Cm LM

FIGURE Z Monasinbke Wavekams

Curing s Iming oycle whan he oulput s high, the furher
application of o ingger pulss wil ot el he dou 2o kng
as the Mgger nput s ralumisd high at lsast 10s bsfors the
and ol tha Bming ineval, However the ciroul can be rasal

during this 1ma by the applicaion of a negative pulss o tha
regst bemiral (pin 45 The culput wil Hien remain in ihe kow

slate umll a bgger pulss I agin applad.

When e resat Tunclion | nolin uss, s rscommen dad Hhal
it ba oonnecled bo W o avold ary possbily of faza
riggering.

Figura 3 Iz a nomograph for easy detemmiration of R, C
values for vardous Tima delays.

HOTE: In menoshab ks oparation, e frigger should be drivan
high belora the and of iming ol

1
— L]
3
¥ 1
a2 w
=2
'
ol
o
1 h ) ] we W e 1 10 B0
1= MWD DELAY
corMner
FIGURE 2. Tima Dalay
ASTABLE OFERATION

If & cirzul s oonnscted as shown in Flgurs 4 (pins 2 and 8
gornectad) kwilrigger kesil and frae non a5 a mubivicrator,
The axtemal capachor charges through R, + Ag and dis-
charges hmugh Fg. Thus the duby oyde may b= pracisaly
Bt by 1he ratko of Hate bwe resisions.

0 ehige

R
&
-
-
.

J%;.

FIGURE 4. Astabde

In this reds of opsration, the cipacior charges and dis-
charges batwean 173 Vo and 3 Voo A5 in e Inggared
mods, the charge and dlscharge bmas, and Thersfors tha

fraquendy are Ndependent of the supply vollage.
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LM555

Applications Information connued,

Flaura 5 shows The waveforms ganaraled In iz mods of
cpamlion.

LW
. Tap T Drip SVT.
TIME = MpwT.  Baokiom Tisce Capacies Vokage | VD
By = AL
Fp =@
C m D

FIGURE E Aalable Wawelorms

Tra dargs ime [outpul high) B glen By
1y = QLBEZ [As + Ag) &
&nd e dzohards Bme (mutpal ke by
L= 0258 {Rg) ©
Thass e bolal pericd b
Tty + by = 0203 (R +3AE)
Thei frequency of osciladon b

I i 1.44

T [Ax + ZAgIC

Figure & may ba ugsd tor quick detemmiralion of hess AC
= [T

Tha duly cycha le:

& - eakidEanid |

#1 1 W I w1
o FAE b T 1D AERER (8
SOTMTEY

FKGURE & Frea Aurnilng Fraquanoy

FREGUVEHCY DIVIDER

Tha monoslabls crcuk of Flguwe 1 can be usad a5 a e
quercy divider by adjsiing e lerglh of the ming cych.
Flgura Fehowes e wavalomms gananed in o divids By Hrea

AR ER A

Vg m I

Tap Trace: [npai 4504
THEE = 20pwTFY.  Mckls Tracs: Cutpad SV,

P w1k
0w OHPF

Bofcm Trace: Tapacior W TH.

FIGURE 7. Frequanoy Divider

FULZE WIDTH MODULATOR

When e Timar B connectad 0 he monostable mods and
ggersd wih o contircus pulss imin, he oulput pulza
widh can Bs modulried By o signal appled b pin 5. Fgur
8 shows the droul, and In Fgume § are soms wavehom
sxamples.
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FIGURE B. Puks Wiith Modulaior




Mini Servo

Product 6/6

SG91 Servo(RoHS) 1/2 Metal Gear

Specifications:

SGI1R 1/2 metal gear ,black color, weight 129
Dimension : 23*12.2* 29mm

Stall torque : 2kg/cm(4.8V)

Operating speed : 0.1sec/60degree(4.8v)
Operating voltage : 4.8V

Temperature range : 0°C~ 55°C

Model: SG91RMG

Shipping Weight: 0.1kg

37 Unitsin Stock
Manufactured by: Tower Pro

This product was added to our catalog on Wednesday 21 October, 2009.
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3-Terminal 1A Positive Voltage Regulator

Features
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* Chrpet Volmgss of 5, 6 B8, 10, 12, 15, 1B, M4V

» Thermal Chearload Profection
» Skort Circuit Protechon

* Craipeet Transisoor Safs Crperaczg Arqz Prolection
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KATEX A TR

Absolute Maximum Ratings

Parameter Symibod il Unitt
Mip Woltage (for VWi = 53 o 18V] W 5 W
(ar g = 244] W 40 y
Trermal ReskEiance Junction-Casas (TO-220) Raic ] G
Tharmal Rasistance Junction-Alr (TO-220) Fiags, &5 AN
Tperaling Temperaire Range [KATEXAR) Torm O~+125 T
Shorage Temperature Range Tera -G8 ~ +150 p

Electrical Characteristics [KATSIS/KATEOIER)

[Refer i test groult 070 < Ty = 12570, Ig = SO0MA, W) =104, = 0.33uF, Co=0.1pF, uriess olhenyisa speciien)

paramet symbal Condlt rATERS unit
Arameisr ] (8] cns n
ym Min. | Typ. [ Max
T, ==258C 45 | 50 | 52
Cariput Woltage o S5.0mA = ko = 1.04, Po = 150 A
W= 7 to 20V ars|so|s=m|
g = TV Ia 25V - 40|10 | _
Line Reguiatian {Matet) Reging | Ty=+25°C = ke - v
Wi =&V 1D 12V - |18 | =0
o = 5.0MA o154 - | @ [ 100 .
Load Reguiation (Mote1) | Regioad | Ty=s259C - v
L] et = o -EOMAWmTSOMA| - | & | 50
Cescent Current la | Ty=#25°C - =0 a0 | maA
2 = SMA 1D 1.04 - |oo| o5
Crescent Current Change | Ak : m&
Vh= T 10 25V - o3| 13
Curtput Vollage Dt VAT | lo=SmA ~ @08 - |[mwec
CulipUT NoEsE Vollage VN | 7= 10FZ 10 100KHE, Ta=+25 °C 42 | - | g
,. ,. 1= 120Hz o | 3 |,
Rippie Rejection L e g2 | 73 al!
Tropout Voitage Vorn | o = 1A Ty =250 1z | -
Cuipu RessEnce o = 1KEz - 15 - mid
Shor Circull Current l5z |V =35W, Ta =+05°C ~ [z | - | mA
Peak Current P | To==25°C TN A
Hote:

1. Lomd and In= reguisdon are specifisd af conskant jonclion i=mpersiurs Cranges in We dus 1o hesting sHacls rmust e taken
Infr arcount senaraisly. Fulse festing wih loa duty 15 used.
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TIP2955
TIP3055

COMPLEMENTARY SILICON POWER TRANSISTORS

» STHcroslscironics PREFERRED
SALESTYPES
n COMPLEMENTARY PHP - KPN DEVICES

DESCRIPTION

The TIPADSS k& a slicon Epitaxial-Base Panar
WPM  transisior moumtend In TO-218 plasiic
package. |t k5 Infemi=d for power switching
grouts. seres and shunt regulators. outpl
5ages and hi- amplifers.

The complementary PP type Is the TIP2955

TO-218
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THERMAL DATA

Tiijqaas |ThErmal Resistance Junclion-case A an 14 | oo
ELECTRICAL CHARACTERISTICS |Togss =25 "C unless ofieralse spectied)
& ymibod Saramaiar Tect Conditlons Min. | Typ. | Max. | Un®
legx Collachor Cut-glft Wop = f A
carrent (Vg = -1.5%} Vop = T;= 50 & g A
g Collachor Cult-olt Weg =32 0.7 A
Curent (ly = 0)
g Emiber Cut-off Cumrent |Vgg=T ¥ g o
{lg = 0}
YWoltpaas |Collector-EmElEr & = 30 P [=fa) Y
Suslalning “YoRage
Ol o= I
Wopiag® |Colechir-armiiter somd A& §omE A - v
Satzrabon Veollage g = A0 A& lg =358 3 W
Wik= Base-=mifer Vollage oomd A Wop w8 1.8 W
7 T T Currert Galn oom A Vog=a W raa 70
o= A0 A Wogmad ¥ 5
Ira Small Enpnal Current pm il SNopwidW Tw i KHZ 15
zaln
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RESISTIVE LOAD lgw E A Iy = = Igg = 0.6 A
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PRODUCT DATASHEET

L-BOD-3E3- 733 USA/CAN
R T DS

ENERGIZER 522

Specifications
s 4 ClassiMeation: Alialing
Enargires P — Tinc M Déesdde (ZyH0:)
e addad oy ar calmium
Besignatinn: MRS 16244, [EC-BLREL

Industry Standard Dimensions

Mominal Voltege:
Operating Termg:

9.0 vaks
187 10 55°C {0°F o 130°F)

Typlcal Wekght= A58 gemive (1.6 ox )
imin [ inchas) Typical Volunse: 211 cubvic comtireters | 1.3 cubic inch)
Jacken: Ml
'l' Shell Life: 5 yeais ot 2190 (B0% of Ikl capadte)
17,50 {1b.660] Teieninal: Misdature Smap
1550 {CusE)
Al 1295 (0S50}

1245 {0u490])
26.50 {1.043)

| @soqmesm [ - '
o Milliamp-Hours Capacity
:_] I:+} N Comtinuous Slechaige 1o 4.8 wahs at 21°C
&0
: A8.50 (1.904)
#5A8 (LA37) A6.50 [ L&)
Masmiifn

Capacity | mih]

100 300

Discharge (mi]

25

500

Device Salection Guide:
Battery Selection Indicalor

High Drain
Tay |"r- Devices
Balby Monitor ch
Garage Dpener - | Moderate
i < Drain Devices
!
Clock Radio
Smake Detechor Low Dirain
1 Devices
L9

This datashas aiales tyghal Information specTlc 1o groducs mandschinsd af Sie dme of A pubboatkn,
iDEntrgizer Holdings, Inc - Conbents hersin do pol comstilale a warnranky.

Faim o, EEC - 1108K Fagie 1 of 2



PRODUCT DATASHEET &Wgr

1B FE3-TATT SASTAN

L ETRET BT DT

ENERGIZER 522

Constant Resistance Performance Constant Current Performance
Topual Charsctertatis (21°C) Typical Claractetatics (2190)
L8 T = 00 ———==c===k — ====:

E:Il] 3 E T
| T =
i H i =4
3 f 3 —Hi

L d

10 100 L1000 i)
Dischaige ol )
Industry Standard Tests (21°C)
RADTO TOW
G20 ahima 2 his/day 270 ohim 1 hi/day

A0 100
g o : | E (1 | |
T T S 80 | e

70 1 I — —
i i ﬁhﬂ :E 7.0 —f
= =y = 6.0 ! 1 '\..“_%.

50 5.0 —

Q 10 w0 3D 4 50 &0 o G 12 i 4
Sanr i | heauiral Serwion {hoera]

ACCELERATED SHOKE DETECTOR
A0 (G20 ohm 1 secihr pulse

ip.0
=
4 oo e
-4 =
,E B0 | _“——_____ |
k] T

70
0 5 10 15 20 25

Arrelereted Service [doys]

Important Molice
This duteshes ol bkl Informaton sgecfic 1o groducts mandsctuned o e Gme of Bs pobBoatien.
([DEmergizes Holdings, Inc. - Contents hergin do nol constule a wairanly.
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