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LAMPIRAN 5
Tabel Hasil Revisi Menurut Ahli Media dan Materi



1. Hasil Revisi Menurut Validasi Ahli Media

No Hasil Revisi

1 | Penggantian Header Labsheet praktikum

SMA NEGERI 1 YOGYAKARTA

Labsheet Praktikum Ektrakurikuler Robotika

B Revisi : 06

1 x 120 menit | 18 Desember 2018

PERCOBAAN 1
Koneksi modul bluetooth dengan android smartphone.

2 | Langkah — langkah membuka aplikasi android

SMA NEGERI 1 YOGYAKARTA

Labsheet Praktikum Ektrakurikuler Robotika
eI Revisi : 06 1 x 120 menit 18 Desember 2018

Kelebihan dari aplikasi ini adalah kita bisa melakukan customize
(setting manual) dari masing — masing tombol yang ada didalam aplikasi
dengan memanfaatkan fitur preference. Sehingga tampilan atau antarmuka
yang ada dibawah ini merupakan contoh deszin tombol kustom yang bisa
kita buat.

Gamier 3. Tampilan Bluetooth Serial Comtroller

Langksh — langksh iean apiias Serisl Controller =
A Unduh splikasi di play store, lalu install splikasi tersebut.

’ s

<. lzinkan bluetooth untuk dinyelskan oleh aplicas.




SMA NEGERI 1 YOGYAKARTA

Labsheet Praktikum Ektrakurikuler Robotika
oy 18 Desember 2018

G. Pilih file yang sudah ande bust atsu sispken untuk robot forklift tersebut. Dalam hal iné
nama filenya adslah “fordif2”.

Labelisasi kabel penghubung komponen robot

Panduan SOP penggunaan robot




F. Panduan / SOP Perakitan Prototype Robot Forklift :
1. Baterai yang digunakan adalah baterai Li-Po, 3 Cell dengan tegangan 1.1V
Merk Zippy Compact.

Kedua tancapkan kabel penghubung blustooth HC-05 dan Module Driver
motor DC L298N arduino kuno.

3. Pasang sambungan kabel untuk motor servo kedil yang berada di bagian

capit robot forkiift.
K

4. Pasangizh sambungan kabel untuk sero besar (yang berwarna hitam).
3

5. Pasangiah kabel dari arduino uno dan motor DC pada saklar yang
tergabung dengan DC to DC Converter.

6. Pasangiah kabel dari dua servo kecil pads saklar yang tergabung dengan
DC to DC Converter.




ﬂ
7. Pasanglah kabel dari servo besar pada sakiar yang tergabung dengan DC to
DC Converter.

8. Pasangiah kabel dari Driver Motor DC L298N pada saklar yang tergabung
dengan DC to DC Converter.

5. Pasangiah kabal data dari motor servo kecil dan besar pada bagian pin
Digital POWM.

10. Dan terakhir pasanglah kabel sumber dari robot (kabel DC to DC
Converter) dengan sumber daya yaitu Baterai Li-Po 11.1V.

.
/

[ Keterangan - Bila lampu indikstor ON dan lampu indikator Bluetooth sudeh menysls, robot ready
digunakan|

Penambahan Cover dan Daftar Pustaka pada modul praktikum




MODUL PRAKTIK

PROTOTYPE ROBOT FORKLIFT KENDAL ANDROID
SMARTPHONE BERBASIS BLUETOOTH

Ouuson On

Fas Susantn

PROGRAM STUDI PENDIDIKAN TEKNIK MEKATRONIKA
JURUSAN PENDIDIKAN TEKNIK ELEXTRO
FAKULTAS TEKNIK
UNIVERSITAS NEGERI YOGYAKARTA
ms

G. DAFTAR PUSTAKA

1. Whar s Ardluin 2. Arduincarts.comy\War-is-arduing/, Diskses pada tangsal 10
Agustus 2018,

2. Tuteral Arduing mengakees modul Blustooth HC-05,

www.nyebarilmu.comy/tutorial-2rduinc-madule-blustooth-he 05/, Disksss pada
tangzzl 10 Agustus 2018.

3. Cara kea rangkaian H Bricge. Mamentronika blogspot.com/2015/05 care-
kerje-rangkaian-h-bridge htmifm=1. Diskses pads tenggal 11 Agustus 2018,

4. Cara kewa H Bridge. Carrieranakeso blogspot.com/2012/12/cara-kerja-h-
bridge htmlIm=1. Dizkses pada tanggal 12 Agustus 2018.

5. L298N Motor Medlle Service. www hackster.io/now/1258n-motor-module-
service-ba0fs6. Dizkses pada tanggal 13 Agustus 2018.

6. MC$25 Serve Motor. wuw.componentsl0L.com/motors/mgs85-serve-motor.
Diaksas pada tanggal 14 Agustus 2018.

2. Hasil Revisi Menurut Validasi Ahli Materi

No

Hasil Revisi

Jelaskan keterangan dari masing — masing port di arduino uno serta

kegunaan masing — masing pin.




Keterangan :

Power

Arduine dapat diberikan powsr melslui koneks USE atau powsr
apply. Fowemya diselek secara otomatis. Power sueely dapat menggunakan
adaptor DC  atau  baterai  Adaptor dapst  dikonslsikan  dengan
mencolok iack adapior pada koneksi port input supely: Soard arduing dapar
dioperasikan menggunakan supofy dari luar sebesar 6 - 20 volt.

Win : Tegangan input ke board arduinc ketiks menggunakan tegangan dari luar
(seperti yang disebutkan 5 volt dari koneksi USB atau tegangan yang diregulasikan)

5V : Regulasi power supply digunaksn unmuk power mikrokontroller dan
komponen lzinnyz pada board. 5% dapat melalui Vin menggunakan regulator pada
board, atau supply clsh USB atau suppiy regulasi 5V lsinnya.

Pin Ground :berfungsi sebagai jalur ground pada arduinc.

Input & Output :

Setiap 14 pin digital pada arduino dapat digunakan sebagai input atau
outpur, menggunskan fungsi pinMode(). digitalWrits(), dan digitalRead()
Input/output dioperasikan pada 5 volt. Setiap pin dapat menghasilkan atau
menerima maximum 40 mA dan memiliki internal pull-up resistor [disconnectsd
sleh defsult) 20-50K Ohm.

Beberapa pin memiliki fungsi sebagai berikut :

Serial : O (RX) dan 1 (TX). Digunakan untuk ima (R} dan frim (T20) TTL
data serial. Pin ini terhubung pada pin yang koresponding dari USE ke TTL chip
serial

Interupt eksternal : 2 dan 3. Pin ini dapar dikonfigurasikan untuk trigger ssbuah
interap pada low valus, rising atau falling edge, st2u perubahan nilai.

PWM : 3. 5. 6. 2. 10, dan 11. Mendukung 8-bit cutput FWM dengan fungsi
analogWwrita().

SP1 10 (55, 11 (MICST), 12 (MISO), 13 (SCK). Fin ini mensuport komunikasi 5FL, yang
mzna masih mendukung hardware, yang tidsk termasuk pada bahasa arduing.
LED : 13. Ini adzlah dibuar untuk konsksi LED ke digital pin 13. Ketika pin bemnilai
HICH, LED hidup, ketika pin LOW, LED mati_

Berikan gambar proses menghubungkan antar modul dengan tampilan

foto-foto proses merakitnya.

F. Panduan / SOP Perakitan Prototype Robot Forklift :
1. Baterai yang digunakan adalah baterai Li-Po, 2 Cell dengan tegangan 11.1V
Merk Zippy Compact.

2. Kedua kabel p
motor DC L298N arduinc kuno.

3. Pasang sambungan kabel untuk motor serve kecil yang beradz di bagian
<capit robot forklift.




7. Pasanglah kabel dari servo besar pada saklar yang tergabung dengan DC to
DC Converter.

4. Pasanglah sambungan kabel untuk sero besar (yang berwarna hitam).

8. Pasanglzh kabel dari Driver Motor DC L298N pada saklar yang tergabung
dengan DC to DC Converter.

5. Pasangiah kabel dari arduino uno dan motor DC pada saklar yang
tergabung dengan DC to DC Converter.

3. Fasangizh kabel data dari motor servo kecil dan besar pada bagian pin
Digital PWM.

&. Fasangiah kabel dari dua servo kecil pada saklar yang tergabung dengan 10. Dan terakhir pasanglah kabel sumber dari robot (kabel DC to DC
DC to DC Converter. Converter) dengan sumber daya yaitu Baterai Li-Po 111 V.

=

SR
(Keterangan - Sila lampu incikator ON dan lampu ingikator Bluetcoth sudah menysls, robot resdy

digunakan}

Penjelasan pada listing program perlu lebih detail




Jerial begin(2600) ;
blue.begin(9600) ;
grip_depanki_astach{ll);
grip_depanka.astach{10);
grip belakang attach(g) ;
grip depanki. write(108);
grip depanka.write(50];
grip belakang.write(1€5);
pinMode (AD,CUTFUT) ;
pinMode (A1, OUTEUT) ;
pinMode (A2, OUTEUT) ;
pinMode (A3, OUTEUT) ;
pinMode (LED, 0UTEUT) ;

woid loop(} {
/{ pot your main code hers, to run repeatedly
blue.available(}>0){
data = blue.read(};
if(data = '1") //
{
digitalWrite (A0, HIGH) ;
digitalWrive (A1, LOK) ;
digitalWrite (A2, HIGH) ;
digitalWrive (A3, LOK) ;
Serial println("maju");

tting tambal arah

if{data = '2')
L
digitalWrite (A0, LOK) ;
digitalWrice (A1, HIGH) ;
digitalWrite (32, LOK) ;
digitalWrice (A3, HIGH) ;
Zerial println("mmdor®) ;

if{data == '3')
{
digitalWrite (A0, HIGH) ;
digitalWrite (R1,LOF];
digitalWrite (A2, LOK) ;
digitalWrite (R3,HIGH) ;
Berial println("kiri"};

==tting tambol arah kiri

if(data == '4')
L

g tambol arah

digitalWrite (A0,LOW) ;
digitalWrite (A1, HIGH) ;
digitalfrite (A3,HIGH);
digitalWrite (A3,LOW) ;

Z=rial println("kanan"];

if{dava = 's') // =ecving combol berhe
{
digitalWrite (20,LOW) ;
digitalWrive (21,000 ;
digitalWrice (22,LOW) ;
digitalWrite (23,100 ;
Serial println("STOE");

if(data='t'} f/=etting tombol turun
{

grip belakang.wrice{175);

Zerial printlni"terun");

1
else if{data=='a") // setting tombol angkat
{

grip belakang write{130);

Zerial printlni"angkat®);

i

if{data=='j'} // setting tombol jepit
{

grip depanki. weise (68);

grip depanka.write (87);

Zerial printlai"jepit"]);

1

if({data='1"} // sctwing tombol lepas=
{

grip depanki. weite (108];

grip depanka.weite (S0);

Zerial printlni"lepas"];

1

if{data='h'} f{ tester

{

digitalWrite (LED, HIGE);

1

if{data='m'} [/ tesser




A. Listing Program Tombol Arah

#include<Servo.h>
#include<SoftwareSerial . he

SoftwareSerial blue{2, 3); // rx = 2; tx =
Servo grip depanki;

Servo grip depanka;

Servo grip belakang;

int LED = 13;

char data;

void setup() {

// put your setup code here, to run once:
Serial.kegin({9600);
blue.begin{9600);
grip depanki.attach(ll);
grip depanka.attach(10);
grip belakang.attach(9);
grip_depanki.write (108);
grip_depanka.write (50} ;
grip belakang.write (175);
pinMode (AO, OUTFUT) ;
pinMode (A1, OUTFUT) ;
pinMode (A2, OUTEUT) ;
pinMode (A3, OUTFUT) ;
pinMode (LED, OUTEUT) ;

}

wvold loop() {
// put your main code here, to run repeatedly
if{blue.available () >0} |
data = blue.read():
if(data == '1") //mengatur tombol arah maju
{
digitalWrite (A0, HIGH) ;
digitalWrite (A1, LOW);
digitalWrite (A2, HIGH);
digitalWrite (A3, LOW);
Serial.println{"maju™);
}
if {data == '2") //mengatur tombol arah mundur
{
digitalWrite (AQ, LOW);
digitalWrite (Al,HIGH);
digitalWrite (A2, LOW);
digitalWrite (A3, HIGH);
Serial.println{"mundur");
}
if{data == '3') // mengatur tombol arah kiri
i
digitalWrite (A0, HIGH) ;
digitalWrite (A1, LOW);
digitalWrite (A2, LOW);
digitalWrite (A3, HIGH);
Serial.println{"kiri™);




digitalWrite (A0, HIGH) ;
digitalWrite (A1, LOW):
digitalWrite (A2, LOW) ;
digitalWrite (A3, HIGH)
Serial.println{"kiri™);
1
if{data = '4")// mengatur tombol arah kanan
i
digitalWrite (A0, LOW) ;
digitalWrite (A1,HIGH) ;
digitalWrite (A2,HIGH)
digitalWrite (A3, LOW) ;
Serial.println{"kanan"):
}
if(data=="h') // tester

digitalWrite (LED, HIGH);
1
if{data=="m'} // tester
{
digitalWrite {LED, LOW);
}
Serial.println{data);
}
delay(l):
}

B. Listing Program Tombol Aksi

#include<Servo.h>
#include<SoftwareSerial.h>

SoftwareSerial blue{2, 3); // rx = 2; tx = 3;
Serve grip depanki;

Servo grip depanka;

Servo grip_belakang;

int LED = 13;

char data;r

void setup() {

// put your setup code here, to run once:
Serial.begin(9600);
blue.begin(9600) ;
grip depanki.attach(ll):
grip depanka.zttach(l0):;
grip belakang.attach(9);
grip depanki.write (108):
grip depanka.write(50);
grip belakang.write (175);
pinMode (AQ, OUTEUT)
pinMode (A1, OUTEUT) »
pinMode (A2, OUTEUT) ;7
pinMode (A3, OUTEUT) ;
pinMode (LED, OUTEUT) »

}




vold loep() {
/f put your main code here, to run repeatedly
if{klue.zawvailzakle {)>0){
data = blue.read():
if(data=="t') //mengatur tombol turun
{
grip belakang.write (175);
Serial.println({"™turun™);
}
else if{data=='a') // mengatur tombol angkat
{
grip_belakang.write (120);
Serial.println("angkat”);
}
if{data=="J") // mengatur tombol jepit
{
grip depanki.write(88);
grip_depanka.write(87);
Serial.println({"jepit™):
}
if (data=="1"') // mengatur tombol lepas
{
grip depanki.write(108);
grip_depanka.write(50);
Serial.println("lepas™):

}

if (data=="h') // tester
{
digitalWrite (LED, HIGH):
}
if {data="m"') // teater
{
digitalWrite (LED, LOW):
}
Serial.println{data);

}
delay{l);
}
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