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BAB I
PENDAHULUAN

A. Latar Belakang

Kebutuhan akan sistem informasi yang cepat dan akurat
semakin diperlukan seiring dengan perkembangan zaman dan
perkembangan teknologi industri. Seperti industri tekstil,
minuman dan lain-lain. Dimana dalam industri tersebut tidak
lepas dari penggunaan motor AC, motor tersebut digunakan
untuk menggerakan konveyor, menggulung benang dan lain
sebagainya. Kecepatan motornya pun tidak boleh berubah-ubah
harus stabil. Sehingga perlu adanya pengontrolan serta
monitoring secara wireless supaya kecepatan motor tersebut
dapat terpantau secara kontinu tanpa harus melihat kondisi
kecepatan motor di lapangan, mengingat lokasi suatu industri
yang sangat luas yang tidak mungkin secara on-line terus
menerus diawasi operator pada tempatnya.

Penggunaan teknologi untuk monitoring kecepatan
motor AC secara wireless pada industri-industri perlu
diperhatikan mengingat lokasi suatu industri yang sangat luas,
sehingga dengan sebuah komputer dalam ruangan dapat
memonitoring instrumentasi industri, tanpa harus melihat
langsung ke lapangan. Perancangan pemodelan prototipe
sistem monitoring jarak jauh ini menggunakan pemancar data
tipe TWS-434 (Transmitter Wen Shing) yang bekerja pada
frekuensi 434 MHZ sebagai sarana pengiriman data. Gelombang
radio sangat efektif untuk transmisi data tanpa kabel karena
mempunyai jangkauan yang luas.

Dalam sistem ini transmisi data dilakukan dengan
menumpangkan sinyal informasi pada sinyal pembawa dengan
suatu proses yang disebut modulasi. Di tempat tujuan sinyal
frekuensi dikeluarkan lagi dari frekuensi pembawa dengan
suatu proses yang berlawanan yang disebut demodulasi
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sehingga diperoleh sinyal informasi yang ditransmisikan.
Sistem ini dapat mempermudah pekerjaan dalam monitoring
jarak jauh secara terus menerus seperti monitoring kecepatan
motor AC tanpa harus berada pada lokasi industri. Pada
perkembangannya monitoring kecepatan motor AC sangat
bermanfaat untuk industri-industri karena operator dapat
memonitoring kecepatan motor secara realtime (kontinu) tanpa
harus melihat langsung ke lapangan sehingga dapat
memaksimalkan pekerjaan.

B. Permasalahan Yang Akan Di Teliti

Alat monitoring kecepatan motor AC menggunakan
sistem pemancar serial Tws-434 Dan RWS-434 berfungsi untuk
memonitoring kecepatan motor AC berbasis mikrokontroler
AT89C2051 atau alat ini disebut juga sebagai alat ukur
kecepatan putar motor AC (Tachometer) jarak jauh secara
wireless dengan memanfaatkan komputer sebagai tampilannya.

Alat ini terdiri dari :sensor optointerupter, counter
driver, mikrokontroler AT89C2051, serial data encoder,
pemancar data tipe TWS-434 serta penerima data tipe RWS-
434. Berdasarkan uraian diatas dapat dirumuskan beberapa
perumusan masalah antara lain:

1. Bagaimana Perancangan pemodelan driver sensor
kecepatan motor AC menggunakan sensor infra red dan
optodioda.

2. Bagaimana Perancangan pemodelan driver pemancar
untuk TWS-434.

3. Bagaimana Perancangan pemodelan driver penerima
untuk RWS-434.

4. Bagaimana Perancangan pemodelan program assembly
dan visual basic untuk membuat sistem monitoring
kecepatan motor AC menggunakan mikrokontroler
AT89C2051 dan dapat ditampilkan pada layar komputer.



C. Tujuan Khusus Penelitian

Adapun tujuan penelitian ini adalah merancang model
prototipe dan merealisasikan alat simulasi monitoring
kecepatan motor AC secara wireless berbasis mikrokontroler
AT89C2051 dengan menggunakan tampilan pada komputer.

D. Keutamaan Penelitian

Keutamaan penelitian ini adalah untuk mengefektifkan
waktu kerja dan juga meminimalisir kerusakan yang terjadi
pada hasil industri akibat ketidakstabilan putaran motor AC
pada pabrik industri baik industri kelas rendah maupun kelas
menengah ataupun kelas tinggi. Hasil penelitian ini akan sangat
berguna juga bagi dunia secara umum dengan
dipublikasikannya hasil penelitian ini dalam buku dan publikasi
jurnal internasional.

E. Temuan/Inovasi Yang Di Targetkan

Dalam penelitian ini temuan yang ditargetkan yaitu
menemukan model prototipe monitoring kecepatan motor AC
menggunakan serial TWS 434 dan RWS 434 yang terbaik untuk
dapat digunakan dalam industri dan juga dapat digunakan
sebagai reverensi ilmu pengetahuan dan teknologi baik secara
lokal maupun internasional dalam bentuk buku dan publikasi
jurnal Internasional.
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BAB II
TINJAUAN PUSTAKA

A. Tachometer

Tachometer merupakan salah satu alat yang digunakan
dalam aplikasi pengukuran kecepatan putaran mesin listrik,
tachometer bekerja berdasarkan jumlah putaran piring
berlubang yang melintasi sensor, perhitungan counter on
terjadi pada saat lubang melintasi sensor dan counter off terjadi
pada saat lubang tidak melintasi sensor. Tachometer dapat
digunakan juga untuk pembacaan kecepatan poros yang
berputar secara visual.

Tachometer yang digunakan pada kemampuan ini
biasanya dihubungkan langsung ke suatu voltmeter yang
dikalibrasi dalam Revolutions Perminute (RPM). Tachometer
dapat diklasifikasikan sebagai self generating censor karena
hanya memerlukan satu input saja dalam proses
transformasinya. Dengan berkembangnya teknologi digital dan
opto sensor maka tachometer dapat dibuat dengan
menggunakan sistem digital.

Pada tachometer digital kecepatan putaran poros
disensor dengan menggunakan photo interrupter dan piringan
yang disatukan pada poros. Piringan diberi lubang sehingga
setiap terjadi satu putaran terjadi pengiriman data dari
pemancar ke penerima opto yang ada pada photo interrupter
sensor. Satu putaran identik dengan satu pulsa sebesar 3609,
maka kalau putaran dicounter dengan counter digital dalam
durasi waktu satu menit, banyak pulsa yang dicounter
menyatakan banyaknya RPM.

B. Sensor Interrupter

Untuk merubah data putaran menjadi data listrik digital
diperlukan sebuah sensor. Sensor Photo interrupter adalah

| 4



suatu piranti elektronika disusun dalam seruang, dan berfungsi
mendeteksi posisi atau sisi/tepi suatu benda yang dalam hal ini
memantulkan sumber cahaya atau menghalanginya dari
detektor.

Vo \l/

(a)

Daerah saturasi

off

» Daerah cut-off

— Ve

(b)
Gambar 2.1 Bentuk Fisik Sensor Photo Interrupter
(a) Tampak 3 dimensi, (b) Tampak depan

Karena bagian masukan sensor interrupter adalah dioda
maka karakteristik inputnya adalah sama dengan karakterisrik
dioda, dan karakteristik keluaran dari interrupter adalah sama
dengan karakteristik transistor. Jika pada input sensor
interrupter diberi tegangan arus searah (DC) dalam bias maju
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maka LED akan menyala memancarkan cahaya infra merah,
intensitas cahaya LED adalah berbanding lurus dengan
besarnya arus Anoda dan Katoda yang diberikan. Intensitas
cahaya LED yang akan mengendalikan transistor keluaran (opto
transistor) dalam keadaan jenuh, sehingga transistor berfungsi
sebagai saklar tertutup.

Gambar 22:
a. Karakteristik Input Sensor Interupter
b. Karakteristik Ouput Sensor Interupter.

Apabila pancaran cahaya dioda ke asis transistor
terhalang, maka transistor akan berfungsi seperti saklar
terbuka “Off".

Vce

Gambar 2.2 Rangkaian Dasar Photo Interupter
Perubahan tegangan pada keluaran photo transistor

tidak cukup untuk menggerakkan TTL (Transistor-Transistor
Logic) dengan normal, untuk itu digunakan transistor sebagai
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penguat sinyal dari detector sampai pada level TTL. LED
dicatukan dengan tegangan searah, cahaya yang dihasilkan
mempunyai frekuensi cukup tinggi lebih dari 10 KHZ. Nilai
tahanan R; untuk membatasi arus drive LED dapat dihitung
dengan persamaan:

_ (Vec-VD)
Ri= D ee—— (2-1)
Dimana:
Vcc  =Tegangan catu 5 Volt
VD = Tegangan terminal LED 1,5 Volt
ID = Arus penyalaan LED

Bila transistor diaktifkan pada kondisi “ on “ maka
besarnya arus collector Ic adalah:

_ (Vec—Vcsat)
TR

Arus emitterle pada transistor besarnya menjadi
penjumlahan antara arus collector 1. dengan arus Isink gerbang
TTL dengan persamaannya:

Te = L # Lsink ceeemeeesreersseeeseesssneesseesssessssesssnnes (2-3)

Sedangkan arus Basis ( Ig) yang diperlukan oleh
transistor besarnya tergantung arus Ig .

IB = Ig/ (hfe - 1) oornnrereereerreeeneenns (2-4)

Tegangan terminal tahanan Rz harus lebih besar dari
besarnya tegangan on Vpe (on) antara basis dan emitter.
Besarnya tahanan minimum adalah:

R2 (IPT = IB ) > VBE.soserreerrerreereeeerseereeees (2-5)

Hubungan arus photo transistor Ipr dengan arus LED
adalah seperti dinyatakan dalam persamaan:
IPT = ID . CTR s (2-6)

CTR ( Current Transfer Ratio ) adalah perbandingan
antara arus keluaran Ip dengan arus masukan [ atau secara
matematis dinyatakan:

CTR = ID/ NMuorrerrreemeeesseseseeessesssee e (2-7)

|
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C. Flip-flop dan Pemicuan Flip-Flop

Rangkaian  yang  termasuk  rangkaian logika
kombinasional yaitu: dekoder, enkoder, multiplexer,
demultiplexer. Pada rangkaian-rangkaian itu terlihat bahwa
kondisi keluaran hanya dipengaruhi oleh kondisi masukan pada
saat itu. Adapun contoh rangkaian yang termasuk rangkaian
sekuensial yaitu flip-flop, counter, dan register. Flip-flop adalah
rangkaian utama dalam logika sekuensial. Counter, register
serta rangkaian sekuensial lain disusun dengan menggunakan
flip-flop sebagai komponen utama.

Flip-flop adalah rangkaian yang mempunyai fungsi
pengingat (memory). Artinya rangkaian ini mampu melakukan
proses penyimpanan data sesuai dengan kombinasi masukan
yang diberikan kepadanya. Data yang tersimpan itu dapat
dikeluarkan sesuai dengan kombinasi masukan yang diberikan.
Pada flip-flop untuk menyerempakkan masukan yang diberikan
pada kedua masukannya maka diperlukan sebuah clock untuk
memungkinkan hal itu terjadi. Clock yang dimaksud di sini
adalah sinyal pulsa yang beberapa kondisinya dapat digunakan
untuk memicu flip-flop untuk bekerja. Ada beberapa kondisi
clock yang biasa digunakan untuk menyerempakkan kerja flip-
flop yaitu:

1. Tepi naik:Yaitu saat perubahan sinyal clock dari logika rendah
(0) ke logika tinggi (1).

2. Tepi turun:Yaitu saat perubahan sinyal clock dari logika tinggi
(1) ke logika rendah (0).

3. Logika tinggi:Yaitu saat sinyal clock berada dalam logika 1.

4. Logika rendah:Yaitu saat sinyal clock berada dalam logika 0.



J

'S

Tepi naik

Logika Tinggi

Tepi turun

Logika rendah

Gambar 2.3 Kondisi Pemicuan Clock

Infut = FF =0ttt — FF = Ot gt — FF 0wt [t FF

Clock— Clock-4 Clock— Clock-g
Periclian Pemiciian Pemiciian Pemiciian
Tepi nak Tepiturun Loigka ting Logka rendsh

Gambar 2.4 Simbol-Simbol Pemicuan

Kondisi clock high, yaitu saat clock ditekan sama artinya
dengan logika 1, sedangkan saat clock dilepas sama artinya
dengan logika 0. Jika pada langkah pengujian pertama keadaan
pengujian dapat dihentikan,

sudah sesuai

dengan tabel,

demikian seterusnya.

Tabel 2.1 Pengujian Pemicuan Clock

Langkah Clock Input Output Jenis Pemicuan
Pengujian
1. 1 Diubah- Berubah Logika Tinggi
ubah
2. 0 Diubah- Berubah | Logika rendah
ubah
3. 0 Diubah- Tetap Tepi naik
ubah
0 ke Diubah- Berubah
1(diteka ubah
n)
1 Diubah- Tetap
ubah

9]
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4, 1 Diubah- Tetap Tepi turun
ubah
1 ke Diubah- Berubah
0(dilep ubah
as)
0 Diubah- Tetap
ubah

D. Digital Counter

Counter adalah sebuah rangkaian sekuensial yang
mengeluarkan urutan state-state tertentu, yang merupakan
aplikasi dari pulsa-pulsa inputnya. Pulsa input dapat berupa
pulsa clok atau pulsa yang dibangkitkan oleh sumber eksternal
dan muncul pada interval waktu tertentu. Counter banyak
digunakan pada peralatan yang berhubungan dengan teknologi
digital, biasanya untuk menghitung jumlah kemunculan sebuah
kejadian/event atau untuk menghitung pembangkit waktu.
Counter yang mengeluarkan urutan biner dinamakan binery
counter. Sebuah n-bit binary counter terdiri dari n buah flip-flop,
dapat menghitung dari 2n sampai 2n-1.

Counter dapat dibagi menjdi dua jenis yaitu: 1.
Asyncronous counterdan 2. Syncronous counter. Asyncronous
counter disebut trough counter atau serial counter, karena
output masing-masing flip-flop yang digunakan akan
bergulingan (berubah kondisi dari 0 ke 1 atau sebaliknya)
secara berurutan. Hal ini karena flip-flop yang paling ujung saja
yang dikendalikan sinyal clock, sedangkan sinyal lainnya
diambil dari masing-masing flip-flop sebelumnya.Asyncronous
counter, output flip-flop yang digunakan bergulingan secara
serempak.Hal ini disebabkan karena masing-masing flip-flop
tersebut dikendalikan secara serempak oleh satu sinyal clock.
Oleh sebab itu Asyncronous counter disebut paralel counter.

10



As

L Q Q
Cloc B _T
input K Q Q

Gambar 2.5 Syncronous Counter 4- bit J-K Flip-flop

E. Diagram waktu Syncronous Counter

Syncronous Counter ini terdiri dari beberapa flip-flop
yang saling dikaskadekan. Pada counter sinkron, seluruh flip-
flop yang dikaskadekan ditrigger bersama-sama (paralel) oleh
sebuah sumber clock. Pada counter sinkron, delay propagasi
dapat dihindari, karena input-input clock dari seluruh flip-flop
diberi sumber yang sama. Pencacah sinkron responnya
serempak dengan datangnya pulsa clock, sehingga cocok untuk
dioperasikan dalam kecepatan tinggi atau frekuensi
tinggi.Untuk menunjang operasinya yang cepat, pencacah
sinkron masih memerlukan gate-gate tambahan.

J1TFLFLALFLFLFLFLFLFL PR LA
AL

A

Az

A3

0000 : 0001: 0010 : 0OD11 : 0100 : 0101 o110 o111 1000 1001 1010 1011 1100 11018 1190 1111
0 1 1 2 3 4 5 6 7 & k] 10 11 12 13 14 15

Gambar 2.6 Diagram Waktu Syncronus Counter

F. Transduser Perpindahan Secara Digital
Transduser perpindahan secara digital memiliki
karakter-karakter sebagai berikut:
1. Mendeteksi posisi melalui kode oleh pemantul atau pelalu
transmisi cahaya ke detektor foto.
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2. Perpindahan (relatif) diukur berupa pulse train dengan
frekuensi yang sebanding kecepatan pergerakan.

3. Deteksi arah gerakan memanfaatkan dua sinyal dengan
saat pulsa naik berbeda.

4. Posisi mutlak dideteksi menggunakan kode bilangan
digital dan untuk deteksi perubahan yang ekstrim satu
kode digunakan sebagai sinyal clock.

Gambar 2.7 Sensor Untuk Menentukan Arah Gerakan/Posisi

G. Tacho Generator

Sensor yang sering digunakan untuk sensor kecepatan
angular adalah tacho generator. Tacho generator adalah sebuah
generator kecil yang membangkitkan tegangan DC ataupun
tegangan AC. Dari segi eksitasi tacho generator dapat
dibangkitkan dengan eksitasi dari luar atau imbas
elektromagnet dari magnet permanent. Tacho generator DC
dapat membangkitkan tegangan DC yang langsung dapat
menghasilkan informasi kecepatan, sensitivitas tacho generator
DC cukup baik terutama pada daerah kecepatan tinggi. Tacho
generator DC yang bermutu tinggi memiliki kutub-kutub
magnit yang banyak sehingga dapat menghasilkan tegangan DC
dengan riak gelombang yang berfrekuensi tinggi sehingga
mudah diratakan. Keuntungan utama dari tacho generator ini
adalah diperolehnya informasi dari arah putaran. Sedangkan
kelemahannya adalah:
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1. Sikat komutator mudah habis.

2. Jika digunakan pada daerah bertemperatur tinggi, maka
magnet permanent akan mengalami kelelahan, untuk
kasus ini, tacho generator sering dikalibrasi.

3. Peka terhadap debu dan korosi.

Tacho generator AC berupa generator singkron, magnet
permanent diletakkan dibagian tengah yang berfungsi sebagai
rotor. Sedangkan statornya berbentuk kumparan besi lunak.
Ketika rotor berputar dihasilkan tegangan induksi di bagian
statornya. Tipe lain dari tacho generator AC adalah tipe induksi,
rotor dibuat bergerigi, stator berupa gulungan kawat berinti
besi.

Medan magnet permanent dipasang bersamaan di stator.
Ketika rotor berputar, terjadi perubahan medan magnet pada
gigi yang kemudian mengimbas ke gulungan stator. Kelebihan
utama dari tacho generator AC adalah relatif tahan terhadap
korosi dan debu, sedangkan kelemahannya adalah tidak
memberikan informasi arah gerak. Kontruksit tacho generator
DC seperti pada gambar 2.9 dan tacho generator AC seperti
gambar 2.10.

Stator magnet pemanen

( \ Rotor inti besi berputar

bersama kumparan dan

~A VS
Komutator komutator

berputar
bersama rotor

Kumparan, ujung-ujung
kawatnya dihubungkan ke
komutator

H_J
Terminal keluaran

Gambar 2.8 Kontruksi Tacho Generator DC
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Rotor magnet

permanent
diputar
Tegangan
keluaran AC
Kumparan stator

Gambar 2.9 Kontruksi Tacho Generator AC

H. Prinsip Kerja Motor Induksi

Dalam motor induksi, tidak ada hubungan listrik ke
rotor, arus rotor merupakan arus induksi dari resultan fluksi
medan magnet putar yang dihasilkan dari kumparan stator. Jika
lilitan stator diberi energi listrik dari sumber daya tiga fasa,
maka akan dibangkitkan medan magnet putar yang berputar
pada kecepatan sinkron. Ketika medan magnet ini melewati dan
memotong konduktor rotor, maka dalam konduktor rotor ini
akan di induksikan Ggl ( Gaya gerak listrik ) yang sama seperti
ggl yang di induksi dalam lilitan skunder transformator oleh
arus primer. Apabila sumber tegangan tiga fasa dipasang
padakumparan statorakan timbul medan putar dengan
kecepatan ns = 120 f/p. Hal ini sesuai dengan hukum faraday
dan arah dari ggl tersebut ditentukan oleh aturan tangan Kkiri
fleming. Dan besar ggl tersebut adalah:
e=4.44fn gmn(2-8)

Dimana :

e = Tegangan induksi (ggl) (Volt)

Bm = fluks yang timbul pada rotor (wb)
f = frekuensi (Hz)

n = Putaran (rpm)
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Direction of force
K\ Diagram £

.y Direction of
[ y-)d magnetic field.

- Derection of cumrent

Gambar 2.10 Hukum Tangan Kiri Fleming

Bila motor dihubungkan dengan sumber tegangan AC,
pada saat %2 periode positif motor berputar berlawanan dengan
arah putaran jarum jam. Menurut “hukum tangan Kkiri”
dinyatakan: Apabila tangan kiri terbuka diletakkan diantara
kutub U dan S, maka garis-garis gaya yang keluar dari kutub
utara menembus telapak tangan kiri dan arus didalam kawat
mengalir searah dengan arah keempat jari, sehingga kawat
tersebut akan mendapat gaya yang arahnya sesuai dengan ibu
jari seperti terlihat pada gambar 2.11, maka dapat disimpulkan
bahwa konduktor yang mengalirkan arus dalam medan magnet
cenderung bergerak tegak lurus terhadap garis-garis gaya.
Besarnya gaya tersebut adalah:

Dimana:

B = kerapatan fluks magnet (Wb/Ampere?2)
[ =kuat arus listrik ( Ampere)

L = Panjang konduktor (Meter)

F = Besaran gaya (Newton)

Pada gambar 2.11 medan yang diakibatkan konduktor
adalah dari kanan ke kiri. Pada bagian atas konduktor garis-
garis magnet dari konduktor dan garis magnet dari medan
utama (U-S) arahnya berlawanan. Hasilnya ialah memperkuat
medan dan menambah kerapatan fluksi di bawah konduktor
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dan melemahkan medan atau mengurangi kerapatan fluksi
konduktor.Pada saat rotor sedang berputar, agar supaya batang
konduktor rotor tetap terinduksi oleh medan putar stator,
maka diperlukan adanya perbedaan relatif antara kecepatan
medan putar stator ( ns) dengan kecepatan berputar rotor ( nr ).
Perbedaan kecepatan antara nr, dan ns; disebut slip (S)
dinyatakan dengan:

S=(ns-Nr)/Ns X 100% .oorvrrrrrrrrrrrrrrrrrrrerrresranns (2-10)

Bila n/= n,, tegangan tidak akan terinduksi dan arus tidak
mengalir pada kumparan jangkar rotor, dengan demikian tidak
dihasilkan kopel. Kopel motor akan ditimbulkan apabila n/ebih
kecil dari ns Dilihat dari cara kerjanya, motor induksi disebut
juga sebagai motor tak serempak atau asinkron.

I. Mikrokontroler AT89C2051

Mikrokontroler Atmel AT89C2051 adalah produk
pengembangan terbaru dari produsen mikrokontroler Atmel.
AT89C2051 termasuk dalam keluarga MCS (Micro Controller
System), yang pertama kali dibuat oleh Intel pada awal 1980-an.
Jenis yang pertama adalah 8051, dimana fitur-fiturnya sebagian
besar masih diadaptasi oleh AT89C2051. Jenis pertama ini
dikembangkan menjadi berpuluh-puluh varian oleh banyak
perusahaan seperti Philips, Dallas, Atmel, maupun Intel sendiri.

Mikrokontroler AT89C2051 dibuat pada akhir 2003 dan
merupakan keluarga dari AT89C51. Perbedaan utama adalah
dalam cara mengisikan program dalam IC. AT89C51
menggunakan metoda transfer paralel, sedangkan AT89C2051
menggunakan metoda serial ISP (In Sistem Programmable).
Penggunaan ISP ini sangat menguntungkan karena bisa
mempercepat pembuatan aplikasi program, dimana IC
mikrokontroler tidak perlu dicabut dari rangkaian waktu
sedang memprogram.

Fitur-fitur utama dari mikrokontroler AT89C2051
adalah:
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1. 2 KB Internal Flash ROM yang bisa diprogram
menggunakan ISP

2. 128 byte internal RAM (Random Access Memory)

3. Maksimum 15 pin I/O yang bisa diprogram

4. 2 buah timer / counter 16-bit

5. 6 buah sumber interupsi

6. Komunikasi serial asinkron

7. 3 level pelindung memori (memory lock)

8. Watchdog (penjaga dari kesalahan yang tidak terduga,

dengan cara me-reset lagi mikronya secara otomatis)

Untuk membuat aplikasi minimum AT89C2051 hanya
diperlukan sebuah IC AT89C2051, x-tal 12MHZ dan dua buah
kapasitor 30PF. Selain itu diperlukan alat untuk men-download
program yang telah dibuat ke dalam IC. Selain AT89C2051,
Atmel juga membuat mikrokontroler sejenis tapi dengan besar
internal ROM yang berlain-lainan, perbandingannya internal
ROM (Read Only Memory) antara mikrokontroler yang sejenis
seperti pada tabel 2.2.

Tabel 2.2: Perbandingan Internal ROM Antara Mikrokontroler
Yang Sejenis

Flash | Internal 16-bit
Mikrokontroler | ROM RAM EEPROM Timer / Sumber Lain-lain

(KB) (bytes) (KB) Counter Interupsi

Serial port, dual
89851 4 128 - 2 6 DPTR. watchdog

Serial port, dual

89552 8 256 - 3 9 DPTR. watchdog

Serial port, dual
89853 12 256 - 3 9 DPTR, watchdog

Serial port, dual

89855 20 256 - 3 9 DPTR, watchdog

Serial port, dual
8958252 8 256 2 3 9 DPTR, watchdog
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J. TWS -434 Dan RWS-434

TWS-434 (Transmitter Wen Shing) merupakan pasangan
module RWS-434 (Receiver Wen Shing), dimana TWS bekerja
sebagai pemancar data secara serial sedangkan RWS
merupakan penerima data serial. TWS-434 dan RWS-434
bekerja pada frekuensi 433,92MHZ pada jalur FM dengan
tegangan kerja masing-masing 5 sampai dengan 12 Volt.
Berdasarkan data TWS-434 dapat memancarkan data serial
dengan jarak 400 kaki atau sama dengan 1200 cm atau 120
meter. Agar jangkauannya lebih jauh lagi diperlukan
pemasangan antenne luar.TWS-434 seperti pada gambar 2.12.

Pin -1 Gnd
Pin - 2 Data Inpust
Pin - 3 “cc
Pimn - 4 RF COtpork

Gambar 2.11 TWS-434 Dan Keterangan Pin

RWS-434 digunakan untuk menerima data serial,
konstruksi RWS-434 seperti pada gambar 2.13.

43 _Saxxuexw

1 2 3 4 5 a T 8
25 _ drvwry
P

-~ »

11.5mm
I 10.5ﬁn‘|

pin 1 : Gnd

pin 2 : DigitaL Output

pin 3 : Linear Output

pin 4 - Vcco

pin § : VWcec

pin 6 : Gnd

pin 7 : Gnd

pin 8 :Ant ( About 30 - 35 cm )

Gambar 2.12 RWS-434 Dan Keterangan Pin
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TWS memancarkan signal data serial 8 bit ke udara
seperti pada gambar 2.14, signal 8 bit diterima kembali oleh
RWS dan siap diterjemah kembali oleh komputer dari analog
signal 8 bit menjadi kode-kode angka atau huruf.

Gambar 2.13 Analog Signal 8 bit dari TWS

K. Microsoft Visual Basic 6.0

Microsoft Visual Basic (sering disingkat dengan VB)
merupakan sebuah bahasa pemrograman yang bersifat event
driven dan menawarkan Integrated Development Environment
(IDE) visual untuk membuat program aplikasi berbasis sistem
operasi Microsoft Windows dengan menggunakan model
pemrograman Common Object Model (COM). Visual Basic
merupakan turunan bahasa BASIC dan menawarkan
pengembangan aplikasi komputer berbasis grafik dengan cepat,
akses ke basis data menggunakan Data access Objects (DAO),
Remote Data Objects (RDO), atau Active Data Object (ADO), serta
menawarkan pembuatan kontrol active dan objek active.

Beberapa bahasa skrip seperti Visual Basicfor
Applications (VBA) dan Visual Basic Scripting Edition (VBScript),
mirip seperti halnya Visual Basic, tetapi cara kerjanya yang
berbeda. Para programmer dapat membangun aplikasi dengan
menggunakan komponen-komponen yang disediakan oleh
Microsoft Visual Basic. Program-program yang ditulis dengan
Visual Basic juga dapat menggunakan Windows API, tapi
membutuhkan deklarasi fungsi eksternal tambahan.Dalam
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pemrograman untuk bisnis, Visual Basic memiliki nilai pasar
yang sangat luas. Dalam sebuah survey yang dilakukan pada
tahun 2005, 62%. Pengembang perangkat lunak dilaporkan
menggunakan berbagai bentuk Visual Basic, yang diikuti oleh
C++, Java Script, C#, dan Java.Bill Gates, pendiri Microsoft,
memulai bisnis softwarenya dengan mengembangkan
interpreter bahasa Basic untuk Altair 8800, untuk kemudian ia
ubah agar dapat berjalan di atas IBM PC dengan sistem operasi
DOS.

Perkembangan berikutnya ialah diluncurkannya BASICA
(basic-advanced) untuk DOS. Setelah BASICA, Microsoft
meluncurkan Microsoft Quick Basic dan Microsoft Basic (dikenal
juga sebagai Basic Compiler). Sejarah BASIC di tangan Microsoft
sebagai bahasa yang diinterpretasi (BASICA) dan juga bahasa
yang dikompilasi (BASCOM) membuat Visual Basic di
implementasikan sebagai gabungan keduanya.

Programmer yang menggunakan Visual Basic bisa
memilih kode terkompilasi atau kode yang harus diinterpretasi
sebagai hasil executable dari kode VB. Sayangnya meskipun
sudah terkompilasi jadi bahasa mesin, DLL bernama
MSVBVMzxx. DLL tetap dibutuhkan, namun karakteristik bahasa
terkompilasi tetap muncul (ia lebih cepat dari kalau kita pakai
mode terinterpretasi). Visual Basic merupakan bahasa yang
mendukung OOP, namun tidak sepenuhnya. Beberapa
karakteristik obyek tidak dapat dilakukan pada Visual Basic,
seperti inheritance tidak dapat dilakukan pada class module.
Polymorphism secara terbatas bisa dilakukan dengan
mendeklarasikan class module yang memiliki interface tertentu.
Visual Basic (VB) tidak bersifat case sensitif. Contoh tampilan
visual basic seperti pada gambar 2.15.
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Gambar 2.14 Tampilan Halaman Visual Basic
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BAB III
METODE PENELITIAN

A. Blok Diagram Alir Penelitian

Blok diagram pemodelan prototipe simulasi monitoring
kecepatan motor AC berbasis mikrokontroler dan PC untuk
transmitter dan receiver keseluruhan seperti pada gambar 3.16
dan 3.17.

MOTOR
AC

SENSOR
PUTARAN | DRIVER
MOTOR SENSOR >

ANTENE

(((( ]))
SERIAL
SERIAL
> DATA »| TRANSMITTER

UNIT TYPE
ENCODER TWS 434

MIKROKONTROLER
AT89C2051

Gambar 3.15. Blok Diagram Transmitter Data Putaran Motor AC

Personal

ANTENE o g Computer
i (PC)
) 3
( l ) O
SERIAL g
RECEIVER SERIAL &S
» DATA > 5
UNIT TYPE Csg
RWS-434 DECODER ok
@
4
s

Gambar 3.16. Blok Diagram Receiver Data Putaran Motor AC
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B. Skematik Rangkaian Transmiter

Rangkaian transmiter dalam penulisan Penelitian ini
digunakan untuk memancarkan data serial kecepatan putaran
motor. Data kecepatan motor diperoleh berdasarkan jumlah
lubang pada piring yang melintasi Infra Red dalam waktu per
menit atau disebut juga Revolutions Perminute (RPM).
Rangkaian lengkap transmitter kecepatan motor seperti pada
gambar 3.18.

LELL

Gambar 3.17. Rangkaian Perancangan pemodelanKeseluruhan
Transmitter (Pemancar)

C. Skematik Rangkaian Penerima (Receiver)

Rangkaian penerima dalam penulisan Penelitian ini
digunakan untuk menerima kembali data serial kecepatan
putaran motor. Rangkaian lengkap penerima kecepatan motor
seperti pada gambar 3.19.
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Gambar 3.18. Rangkaian Perancangan pemodelanKeseluruhan
Receiver (Penerima)
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D. Bagan Alir Penelitian

Bagan alir penelitian ini adalah:

INDIKATOR Ketidak Stabilan Dibutuhkan Alat Penstabil
Putaran Motor Putaran
Yang dihasilkan oleh industri
oo [ e ]
A\ —\
Kebijakan N
Program
Simulasi
Motor AC e U — Pemodelan
Prototipe
yan% 1 Kurang Hasil Data Monitoring
Unstabe Investor Perbanding@
Industri Kecepatan
Derivatif Efisiensi Motor AC
—Terhentiy,

) . Metode Akhir
Kuantitas & Produktifitas Layak Pakai Di
Menurun _Da&»
LUARAN Motor stabil Buku dan Publikasi
dengan TWS-434 jurnal Internasional
dan RWS-434

Gambar 3.19. Bagan Alir Penelitian
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BAB IV
HASIL DAN PEMBAHASAN

A. Hasil Akhir

Hasil akhir penelitian ini yaitu telah berhasil
dimodelkan dan disimulasikan dengan menggunakan
software Proteus8 Propessional rangkaian pengirim atau
pemancar (transmiter) dan penerima (reciever) dengan
wireless menggunakan ATMEGA16 pengganti yang lebih
unggul dan lengkap dari AT89C2051 yang direncanakan
diawal penelitian ini.

Pemodelan simulasi ini melibatkan software interface
yaitu Virtual Serial Ports Emulator (VSPE) yang
menghubungkan antara ports rangkaian penerima dengan
personal computer (PC) sehingga dapat ditampilkan monitoring
kecepatan putaran motor permenit (RPM) dengan bantuan
bahasa pemograman pada Visual Basic. Hasil akhir lainnya
yaitu telah di desain dan di buat prototipe monitoring
kecepatan motor AC menggunakan sistem pemancar serial
TWS-434 dan RWS-434.

B. Skematik Rangkaian Pemancar dan Hasil Tampilan
Simulasi

Rangkaian transmiter dalam penelitian ini digunakan
untuk memancarkan data serial kecepatan putaran motor.
Data kecepatan motor diperoleh berdasarkan jumlah lubang
pada piring yang melintasi infra-red dalam waktu per menit
atau disebut juga revolutions per minute (RPM). Rangkaian
lengkap transmitter kecepatan motor seperti pada gambar
5.1.
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Gambar 4.21. Rangkaian hasil simulasi untuk Transmitter
(Pengirim/Pemancar)

Rangkaian Pengirim/Pemancar yang telah disimulasikan
dengan proteus8profesional sebagaimana ditunjukkan pada
gambar 4.22. Nampak pada LCD1 RPM Motor Pengirim
menunjukkan sebesar 330 RPM yang dikiremkan ke rangkaian
penerima (Receiver).
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Bentuk jadi prototipe dari rangkaian hasil simulasi untuk
Transmitter (Pengirim/Pemancar) dapat dilihat pada gambar
4.23. di bawah ini.

Gambar 4.22. Prototipe Transmitter

C. Skematik Rangkaian Penerima (Receiver) dan Hasil
Simulasi
Rangkaian penerima dalam penulisan hasil dari
penelitian ini digunakan untuk menerima kembali data serial
kecepatan putaran motor. Rangkaian lengkap penerima
kecepatan motor seperti pada gambar 4.24

1z e
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| Tl
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Gambar 4.23 Rangkaian untuk Receiver (Penerima)
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Rangkaian penerima (Receiver) telah disimulasikan
dengan proteus8 profesional menggunakan ATMEGA16
pengganti AT89C2051. AT89C2051 digantikan dengan
ATMEGA16 dikarenakan lebih lengkap fasilitas yang disediakan
oleh ATMEGA16 dengan fungsi dan maksud yang sama dari
tujuan utama penelitian ini. Hasil simulasinya dapat dilihat
pada gambar 4.25.
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Gambar 4.24. Rangkaian untuk Receiver (Penerima)

LCD2 menunjukan kecepatan motor 330 RPM hasil
penerimaan pada rangkaian pemancar yang menunjukkan
bahwa berhasilnya diterima sinyal dengan besaran yang sama
dan stabil dalam penerimaan sesuai dengan yang dipancarkan.
Hal ini akan menstabilkan putaran motor AC yang akan kita
gunakan pada prototipe yang nantinya akan di lakukan
penelitian ini.

Bentuk akhir prototipe receiver (Penerima) dapat dilihat
pada gambar 4.26. di bawah ini.
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Gambar 4.25 Prototipe Receiver

D. Skematik Keseluruhan Rangkaian Pemancar dan
Rangkaian Penerima (Receiver) Hasil Simulasi

Hasil simulasi keseluruhan dapat dilihat pada gambar
dibawah ini sebagai wujud dari kemampuan kerja bersama
antara pemancar dan penerima sinyal sehingga dapat
dimonitoring dari jarak jauh sebagai petunjuk untuk dapat
menstabilkan keinginan berapa besarnya putaran motor per
menit yang diinginkan dalam motor AC tersebut.

+W-8UOBNE LSO % u|EFmE

cor «+t » b Ul

Gambar 4.26. Rangkaian Pengirim (Transmitter) dan Receiver
(Penerima) hasil simulasi
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Bentuk jadi prototipe atau alat monitoring kecepatan
motor menggunakan pemancar radio dapat dilihat pada gambar
4.28 dan gambar 4.29 di bawah ini dengan jenis motor yang
digunakan adalah motor AC pompa air.

Gambar 4.27. Alat Transmitter dan Receiver Terintegrasi Pada
Labtop dan Motor AC

Gambar 4.28. Alat Monitoring Kecepatan Motor AC Menggunakan
Wireless
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E. Listing Program

Adapun script program terdiri dari tiga bagian, yaitu
script program bahasa C untuk pemancar, program bahasa C
untuk penerima, dan program Visual Basic untuk interface.
Ketiga script program tersebut disajikan secara berturut-turut
berikut ini.

1. Program Bahasa C Untuk Pemancar

#include<at89x051.h>

#include<string.h>

#include<math.h>

unsigned char sec,sec80,angka,angkaku;

unsigned int
bt,rpm,rpm1,rpmla,rpm2,rpm2a,rpm3,rpm3a,rpm4,tampil;
void cek_data();

void msdelay(unsigned int);

void extrint (void) interrupt O // external Interrupt to detect
the heart pulse{bt++;//msdelay(1000); //bisa dihilaingkan jika
tidak dapat membaca kecepatan motor yg terlalu cepat}

void timerO (void) interrupt 1 using 1// Timer O for one
second time{

THO = Oxdc;//The value is taken for Ssc/80 at crystal
11.0592MHz

sec80++;// It is incremented every Ssc/80 at crystal
11.0592MHz

if(sec80>=80) // 1 sec => sec80 = 80{sec++;s5ec80=0;}

void main(){

EA=1;

TMOD = 0x21;

ITO =1;

EXO0 =1;

ETO=1;

TRO =1,

bt=0;

tampil=0;

I

while(1){if(sec==1){//bt = penghitung jumlah konter piring
lobang
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rpm = (bt * 60) * 0.1; /0.1 = 1/10 = 10 (sepuluh) lobang pada
piring sensor, 60 menyatakan 60 detik, karena sekali proses
peritungan rpm setiap 1 detik

sec=0;//reset timer

bt=0;

tampil++;

if(tampil==5)//pengiriman data ke komputer setiap 10 detik{
/lrpm = 1285;//contoh data

rpml1 =rpm * 0.001;

P1 = 11; //kirim kode angka pertama (11 desimal)

/Imakin besar nilai delay makin lama waktu tundanya
msdelay(100000); //waktu tunda bisa di sesuaikan dengan
penerima tws jika pada penerima tidak klop data dengan data
yg di kirim

P1 = rpm1;//kirim angka pertama (ribuan)

msdelay(100000);

rpm2 = rpm * 0.01,

romla=rpml * 10;

rpm2 = rpm2 - rpmla;

P1 = 12; //kirim kode angka kedua (12 desimal)
msdelay(100000);

P1 = rpm2;//kirim angka kedua (ratusan)

msdelay(100000);

rpom3 =rpm * 0.1;

rpmla =rpml * 100;

rom2a = rpm2 * 10;

rpm2a = rpm2a + rpmla;

rpm3 = rpma3 - rpm2a;

P1 = 13; //kirim kode angka ketiga (13 desimal)
msdelay(100000);

P1 = rpm3;//kirim angka ke tiga (puluhan)

msdelay(100000);

rpm4 = rpm;

rpmla =rpml * 1000;

rpm2a = rpm2 * 100;

rom3a = rpm3 * 10;

rpm3a = rpm3a+rpm2a+rpmla;

rom4 =rpm4 - rpm3a;

P1 = 14; //kirim kode angka ke empat (14 desimal)
msdelay(100000);



P1 = rpm4;//kirim angka keempat(satuan)
msdelay(100000);

P1 = 15; //tidak ada data rpm yg di kirim

tampil=0;//reset konter pengiriman data

sec=0;//reset timer

bt=0;//reset penghitung}}//}}/

void msdelay(unsigned int i){//unsigned int i;while(i --);}

. Program Bahasa C Untuk Penerima

#include<at89x051.h>

#include<string.h>

#include<math.h>

unsigned char sec,sec80,angka,angkaku;

unsigned int
bt,rpm,rpm1,rpmla,rpm2,rpm2a,rpm3,rpm3a,rpm4,tampil;
void cek_data();

void msdelay(unsigned int);

void extrint (void) interrupt 0 // external Interrupt to detect
the heart pulse{bt++;//msdelay(1000); //bisa dihilaingkan jika
tidak dapat membaca kecepatan motor yg terlalu cepat}

void timerQ (void) interrupt 1 using 1 // Timer O for one
second time{

THO = Oxdc;//The value is taken for Ssc/80 at crystal
11.0592MHz

sec80++; // It is incremented every Ssc/80 at crystal
11.0592MHz

if(sec80>=80) // 1 sec => sec80 = 80{sec++;sec80=0;}}

void main(){
EA =1,
TMOD = 0x21;
ITO =1,
EX0=1;
ETO=1,

TRO = 1;

bt=0;
tampil=0;

I

while(1){if(sec==1){//bt = penghitung jumlah konter piring
lobang
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rpm = (bt * 60) * 0.1; /0.1 = 1/10 = 10 (sepuluh) lobang pada
piring sensor, 60 menyatakan 60 detik, karena sekali proses
peritungan rpm setiap 1 detik

sec=0;//reset timer

bt=0;

tampil++;

if(tampil==5)//pengiriman data ke komputer setiap 10 detik{
/lrpm = 1285; //contoh data

rpml1 =rpm * 0.001;

P1 = 11; //kirim kode angka pertama (11 desimal)

/Imakin besar nilai delay makin lama waktu tundanya
msdelay(100000); //waktu tunda bisa di sesuaikan dengan
penerima tws jika pada penerima tidak klop data dengan data
yg di kirim

P1 = rpm1;//kirim angka pertama (ribuan)

msdelay(100000);

rpm2 = rpm * 0.01,

romla=rpml * 10;

rpm2 = rpm2 - rpmla;

P1 = 12; //kirim kode angka kedua (12 desimal)
msdelay(100000);

P1 = rpm2;//kirim angka kedua (ratusan)

msdelay(100000);

rom3 =rpm * 0.1;

rpmla =rpml * 100;

rom2a = rpm2 * 10;

rpm2a = rpm2a + rpmla;

rpm3 = rpma3 - rpm2a;

P1 = 13; //kirim kode angka ketiga (13 desimal)
msdelay(100000);

P1 = rpm3;//kirim angka ke tiga (puluhan)

msdelay(100000);

rpm4 = rpm;

rpmla =rpml * 1000;

rpm2a = rpm2 * 100;

rom3a = rpm3 * 10;

rpm3a = rpm3a+rpm2a+rpmla;

rom4 =rpm4 - rpm3a;

P1 = 14; //kirim kode angka ke empat (14 desimal)
msdelay(100000);



P1 = rpm4;//kirim angka keempat(satuan)
msdelay(100000);

P1 = 15; //tidak ada data rpm yg di kirim

tampil=0;//reset konter pengiriman data

sec=0;//reset timer

bt=0;//reset penghitung}//

void msdelay(unsigned int i){//unsigned int i;while(i --);}

. Program Visual Basic 6,0

Object = "{648A5603-2C6E-101B-82B6-000000000014}#1.1#0";
"MSCOMM32.0CX"

Begin VB.Form Forml

Caption = "Kecepatan Motor"
ClientHeight = 2985

ClientLeft =60

ClientTop =450

ClientWidth =7725

Icon = "Form1.frx":0000
LinkTopic ="Form1"
ScaleHeight =2985

ScaleWidth =7725

StartUpPosition =2 'CenterScreen
Begin VB.TextBox Text3

Height =375
Left =5760
Tablndex =4
Top =4200
Width = 1575
End

Begin VB.Timer Timerl
Left = 1440
Top = 3240
End

Begin VB.TextBox Text2
Height =375
Left = 2640
TablIndex =1
Top =4320
Width =1215
End

Begin VB.TextBox Textl
Height =375
Left = 2520
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Tablndex =0

Text ="1234"

Top = 3600

Width = 1575

End

Begin MSCommLib.MSComm MSComm1
Left =600

Top = 4440
_ExtentX = 1005
_ExtentY = 1005
_Version = 393216
DTREnable =-1 'True
End

Begin VB.Label Label3
Alignment =2 'Center
Caption = "Low Speed"
BeginProperty Font

Name ="MS Sans Serif"
Size =18

Charset =0

Weight =400
Underline =0 'False

Italic =0 'False
Strikethrough =0 'False
EndProperty

ForeColor = &HOO00000FF&
Height =495

Left =360
TablIndex =5

Top = 2400

Width = 6975

End

Begin VB.Label Label2

Caption ="rpm"
BeginProperty Font

Name = "Tahoma"
Size =72

Charset =0

Weight =700
Underline =0 'False
Italic =0 'False
Strikethrough =0 'False
EndProperty

ForeColor = &HOOFF0000&
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Height = 1695

Left = 4320
TablIndex =3

Top =480
Width = 3135
End

Begin VB.Label Labell
Alignment = 2 'Center
Caption ="0000"
Begin Property Font

Name ="Tahoma"
Size =72
Charset =0
Weight =700
Underline =0 'False
Italic =0 'False
Strikethrough =0 'False
EndProperty

ForeColor = &HOOFF0000&
Height = 1695
Left =360
Tablndex =2

Top =480
Width =3735
End

Attribute VB_Name = "Form1"
Attribute VB_GlobalNameSpace = False
Attribute VB_Creatable = False
Attribute VB_Predeclaredld = True
Attribute VB_Exposed = False
Private Sub Form_Load()
MSCommd1.Rthreshold = 1
MSComm1.RTSEnable = True
MSCommd1.Settings = "2400,n,8,1"
MSComm1.PortOpen = True

End Sub

Private Sub MSComm1_OnComm()
Text2.Text = MSComm1.Input

If Text2.Text = Chr(13) Then
Textl.Text = Text3.Text
Labell.Caption = Text1.Text

Text3. Text=""

Else

Text3.Text = Text3.Text + Text2. Text
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End If

If Textl.Text > 5000 Then
Label3.Caption = "Hight Speed"
Elself Textl.Text <500 Then
Label3.Caption = "Low Speed"
Else

Label3.Caption = "Normal Speed
End If

End Sub

Private Sub Timerl_Timer()

If Text2.Text="" Then

Else

Textl.Text = Text2.Text
Text2.Text=""

'If Textl.Text >= 6000 Then
‘Labell.ForeColor = &HFF&
‘Label2.ForeColor = &HFF&
‘Else

Labell.ForeColor = &HFF0000
Label2.ForeColor = &HFF0000
'End If

Labell.Caption = Textl.Text
Text2.Text=""

End If

End Sub

F. Rangkaian Penguji TWS

Rangkaian yang tampak pada gambar 4.30 dibawah ini
adalah penguji TWS yang dirangkai dengan mikrosoft visio
sebagai langkah hasil pemodelan yang telah dirancang yang
nantinya akan di uji menggunakan rangkaian ini.
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Gambar 4.29. Rangkaian Penguji TWS

G. Pembahasan

Modeling dan disimulasi menggunakan software
proteus8 propessional rangkaian transmiter dan reciever
dengan wireless menggunakan ATMEGA16 pengganti yang
lebih unggul dan lengkap dari AT89C2051. Pemodelan
simulasi ini melibatkan software interface yaitu virtual serial
ports emulator yang menghubungkan antara ports rangkaian
penerima dengan personal computer sehingga dapat
ditampilkan monitoring kecepatan putaran motor permenit
dengan bantuan bahasa pemograman pada visual basic.
Prototipe monitoring kecepatan motor AC menggunakan
sistem pemancar serial TWS-434 dan RWS-434 telah sukses
dirakit dan diimplementasikan pada pompa air.

Rangkaian transmiter dalam penelitian ini digunakan
untuk memancarkan data serial kecepatan putaran motor.
Data kecepatan motor diperoleh berdasarkan jumlah lubang
pada piring yang melintasi infra-red dalam waktu per
menit atau disebut juga revolutions per minute. Pada LCD-1
RPM motor pengirim menunjukkan sebesar 330 RPM yang
dikiremkan ke rangkaian receiver.
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Rangkaian penerima dalam sistem ini digunakan untuk
menerima kembali data serial kecepatan putaran motor.
Rangkaian receiver telah disimulasikan dengan proteus8
profesional menggunakan ATMEGA16 pengganti AT89C2051.
AT89C2051 digantikan dengan ATMEGA16 dikarenakan lebih
lengkap fasilitas yang disediakan oleh ATMEGA16 dengan
fungsi dan maksud yang sama dari tujuan utama penelitian ini.

LCD-2 menunjukan kecepatan motor 330 RPM hasil
penerimaan pada rangkaian pemancar yang menunjukkan
bahwa berhasilnya diterima sinyal dengan besaran yang sama
dan stabil dalam penerimaan sesuai dengan yang dipancarkan.
Hal ini akan menstabilkan putaran motor AC yang akan kita
gunakan pada prototipe yang nantinya akan dilakukan
penelitian ini.

Hasil simulasi keseluruhan sebagai wujud dari
kemampuan kerja bersama antara pemancar dan penerima
sinyal sehingga dapat dimonitoring dari jarak jauh sebagai
petunjuk untuk dapat menstabilkan keinginan berapa besarnya
putaran motor per menit yang diinginkan dalam motor AC
tersebut.

Adapun script program yang terdiri dari tiga bagian,
yaitu script program bahasa C untuk pemancar, program
bahasa C untuk penerima, dan program Visual Basic untuk
interface. Ketiga script program tersebut telah di install ke
dalam peranti mikrokontroler.
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BABV
KESIMPULAN

A. Kesimpulan

Perancangan dan simulasi model prototipe monitoring
kecepatan motor AC secara wireless telah sukses dilakukan
dengan menerapkan pompa air sebagai salah satu contoh motor
AC yang digunakan dan telah diterapkan. Berbarengan dengan
kerja perancangan dan implementasi pada sofware tersebut,
peneliti juga sudah menyusun script program untuk pemancar
dan penerima sinyal dengan menggunakan bahasa C beserta
script program untuk interface sistem penerima dengan
komputer yang menggunakan visual basic.

Perancangan keseluruhan rangkaian yang terintegrasi
sudah mencapai kepada tahap yang dapat disimulasikan pada
software Proteus dan sudah diterapkan pada motor AC
khususnya pompa air. Kemampuan wireless dalam
memancarkan gelombang informasi tuk monitoring putaran
motor ini dapat menjangkau jarak satu kilometer tampa adanya
penghalang antara pemancar dan penerima sinyal. Ketepatan
ketelitian pengukuran monitoring RPM motor AC bisa
ditampilkan dalam empat digit dalam tampilan layar Laptop.
Model prototipe tersebut saat ini sudah diimplementasikan
dengan jangkauan jarak monitoring maksimal satu kilometer
tanpa dinding pembatas.

Sistem monitoring bekerja dengan baik dan cepat karena
menggunakan perangkat dengan spesifikasi yang tinggi dan
juga didukung dengan peralatan yang terbaru. Model prototipe
ini tidak memerlukan biaya yang besar dan lebih menghemat
biaya pengawasan perangkat kerja pada industri dan juga pada
unit unit usaha rumah tangga. Sistem monittoring ini belum
menerapkan penggunaan energi solar dan diperlukan
pengembangan penelitian lanjutan untuk penerapannya
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menggunakan energi terbarukan. Model prototipe ini belum
dicuba implementasikan pada jarak maksimal satu kilometer
dengan tambahan dinding pembatas atau dinding penghalang
gelombang sinyal transmiter
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