BAB Il1
PERANCANGANALAT

3.1. Tujuan Perancangan

Berdasarkan kajian ladasan teori pada bab sebelumnya, maka pada bab ini
akan dilakukan pembahasan berkenaan dengan perancangan alat, perancangan ini
bertujuan untuk merealisasikan gagasan yang telah direncanakan, dengan
demikian dapat menghasilkan simulator yang sesuai dengan dengan fungsi dan
spesifikasi sistem yang telah ditentukan. Selain itu sebagai pedoman atau batasan
dalam merealisasikan alogoritma dan program alat dan juga meminimalisir
kesalahan dalam proses realisasi alogoritma dan program yang akan dibangun
sehingga sesuai dengan apa yang direncanakan.

3.2. Diagram Alir Perancangan

Dalam memudahkan dalam pelaksanaan perancangan simulator Sistem
pengendali Motor Stepper Berbasis Mikrokontroler ATMega8535, maka langkah
awal yang ditempuh adalah membangun gagasan, kemudian dilanjutkan dengan
menentukan spesifikasi dan prinsip kerja alat yang diinginkan, dilanjutkan dengan
pencarian data dan informasi perangkat keras (hadware) yang dibutuhkan serta
fungsi-fungsi kerja yang harus dipenuhi. Langkah berikutnya adalah pembutan
software yang digunakan untuk mengoperasikan sistem pengendali motor stepper,
sehingga perangkat keras berfungsi sesuai dengan keinginan.Kemudian
dilanjutkan dengan pengukuran dan pengujian alat, pencatatan hasil pengujian dan

penyusunan laporan.

Langkah-langkah perancangan Sistem Pengendali Motor Stepper Berbasis
Mikrokontroler ATMega8535, jika disederhanakan dalam bentuk alur

perencanaan diperlihatkan pada gambar dibawabh ini, sebagai berikut:
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Gambar 3.1 Alur Perencanaan
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3.3.Perancangan Hadware Alat

Perancangan hadware (perangkat keras) dalam sistem pengendali motor

stepper berbasis mikrokontroler ATMega8535 ini yaitu:

>

Mikrokontroler ATMega8535 adalah IC yang dapat deprogram
berulangkali baik ditulis maupun dihapus. Digunakan sebagai pengontrol
otomatis atau manual pada system pengendali motor stepper ini.

Driver motor stepper menggunakan SPC Neo Motor Stepper

Motor Stepper Unipolar 6 kabel 4 phasa 12 Volt 0,4Ampere dan 1,8
derajat.

DT-HiQ AVR USB ISP yang digunakan sebagai downlowder program
Penggunaan RS-232 sebagai penghubung antara mikrokontroler dengan
PC

Power supplay 12 Volt

3.4. Deskripsi Kerja Alat

Sistem Pengendali Motor Stepper Berbasis Mikrokontroler ATMega8535

akan bekerja berdasarkan program yang ditanamkan pada chip, sehingga sistem

pengendali motor stepper bekerja sesuai dengan instruksi yang diberikan melalui

program yang diinstruksikan oleh operator melalui komputer atau laptop.

Berikut ini akan dijelaskan mengenai deskripsi kerja Sistem Pengendali

Motor Stepper Berbasis Mikrokontroler ATMega8535 pada hadware controller.
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PC Converter Mikrokontroler I‘);:er Motor
Motor
f | 515 St
RS 232 ATMega8535 - epper

Gambar 3.2 Diagram Blok Hadware Controller

Berdasarkan gambar diatas maka dapat dijelaskan sebagai berikut,
instruksi dari operator melalui sebuah PC merupakan instruksi utama yang
digunakan pada Sistem Pengendali Motor Stepper Berbasis Mikrokontroler
ATMega8535dengan fungsi melakukan gerakan putaran searah jarum jam (Clock
Wise) dan putaran berlawanan arah jarum jam (Counter Clock Wise), dimana
mekanisme yang digunakan adalah operator memberikan perintah melalui PC
menggunakan program CodeVisionAVR yang menggunakan bahasa C.
selanjutnya instruksi yang berupa sinyal tersebut diolah pada sistem

mikrokontroler.

Sinyal yang dihasilkan kemudian diolah pada mikrokontroller, pada blok
ini program yang dibuat adalah untuk mengkondisikan sinyal output berdasarkan
sinyal input, dan dengan sinyal output dari mikrokontroler tersebut bekerja

mengikuti program yang ditanamkan pada chip.

Drivermotor stepper bekerja berdasarkan instruksi dari mikrokontroler,
instruksi yang diberikan adalah control kecepatan melalui control arah putaran

yang berlaku pada motor stepper tersebut.

Diagram alur kerja dari alat Sistem Pengendali Motor Stepper Berbasis
Mikrokontroler ATMega8535 ini dapat dilihat dari gambar berikut ini:
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VM 2,5V-13,5V VIN (+5V)

Mill
Motor Mi12 | Driver Motor [SDA (PortD.2) | Mikrokontroler
Stepper ATMega8535
PP ) RS SCL (PortD.3) g
MGND PGND
(Ground Catu Daya Motor) (Ground Catu Daya Digital)
VM2,5V-135V  VIN (+5V)
Mill
Motor M12 | Driver Motor RX(PortD.0) | Mikrokontroler
Stepper sti
epp ) epper TX(PortDJ0) ATMega8535
SJG_\D PGND
(Ground Catu Daya Motor) (Ground Catu Daya Digital)

Gambar 3.3. Alur kerja sistem pengendali motor stepper
3.5 Perancangan Alogoritma dan program Alat

Perancangan alogoritma dan program alat sebuah alat dimaksudkan untuk
dapat memberikan beberapa instruksi-instruksi yang akan dilakukan oleh alat
untuk melakukan tugas menggerakkan motor stepper sesuai dengan arah jarum

jam (Clock Wise) maupun berlawanan arah jarum jam (Counter Clock wise).

Instruksi yang diberikan pada alat melalui interface yang dirancang dalam
perancangan hadware, hal ini dimaksudkan untuk dapat dihubungkan antara
akuator alat dengan mikrokontroler ATMega8535 yang memiliki orde tegangan

TTL. Dalam Proyek Akhir ini penulis hanya menyorot pada proses pembuatan
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alogoritma dan proses pembuatan programnya saja. Berikut ini diterangkan
beberapa langkah perancangan dan pembuatan alogoritma dan program alat:

Untuk perancangan alogoritma alat kita tentukan dari sub bab sebelumnya.
Perancangan sebuah alat yang baik harus terdapat tiga tahapan perancangan yaitu:

1. Desain kebutuhan Kontrol alat

» Untuk instruksi dalam satu waktu vyaitu eksekusi program utama
(digunakan untuk mengendalikan putaran motor serah jarum jam ataupun
berlawanan arah jarum jam)

» Karena sistem tidak terlalu komplek maka penulis menggunakan satu
prosesor

» Tingkat pemerograman yang digunakan adalah bahasa tingkat tinggi
menggunakan bahasa C, dilihat dari kemudahan dalam memerogram satu

embeaded system.
2..Susun skema mekanisme kontrol alat

> Jenis prosesor yang digunakan adalah mikrokontroler jenis AVR dengan
seri ATMega8535

» Skema alat sudah disusun terlebih dahulu sebelum membuat alogoritma

» Dalam langkah ini lebih pada perancangan penyusunnan alogoritma untuk
setiap fungsi yang akan digunakan, dalam Proyek Akhir ini penulis
menggunakan beberapa fungsi. Diantaranya fungsi putaran searah jarum
jam (clock wise) dan putaran berlawanan arah jarum jam (counter clock

wise).
3. Pengkodean (pembuatan sintaks program)

» Pengkodean program dilakukan dengan menggunakan CodeVisionAVR
evaluation. Dengan menuliskan keterangan untuk setiap baris program

agar mudah untuk diingat.
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3.6 Langkah-langkah pembuatan Alogoritma dan Program Alat

Pada perangkat yang dibangun dalam Proyek Akhir ini mempunyai
beberapa bagian kontrol, jadi dalam bab ini penulis membagi pembuatan
alogoritma dan programnya dalam beberapa bagian, yaitu:

» Mengendalikan putaran motor stepper searah jarum jam (clock wise)
» Mengendalikan putaran motor stepper berlawanan arah jarum jam (counter

clock wise)

Pada dasarnya untuk kedua putaran diatas menggunakan perintah yang
hampir sama namun yang membedakan hanya rotasi bit pada kedua program
putaran tersebut.

Alogoritma pemrogram secara flowchart adalah sebagai berikut:
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)

/ Konfigurasi Pin dan Alamat Deklarasi Variabel /

4
Atur jumlah Step = 10 (Putaran Pada Full Mode)

.

Kecepatan = 500
ms/step

Jalankan Motor Searah jarum Jam Full Mode dan Unipolar

!

Tunggu 1 detik

Atur jumlah Step = 10(Putaran Pada Full Mode)

v

Kecepatan = 250
ms/step

Jalankan Motor berlawanan arah jarum Jam Full Mode dan Unipolar

v
Tunggu 1 detik

_

Jumlah step =0

Jalankan Motor dengan step = 0 (berhenti berputar)

v

D

Gambar 3.4 Diagram alir pemrogram mikrokontroler
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3.7 Pembuatan program Alat

Dalam pembuatan program sistem pengendali motor stepper ini digunakan
software CodeVisionAVR Version 2.04.9 evaluation sebagai editor dan compiler.
Berikut ini merupakan langkah-langkah dalam pembuatan program system
pengendali motor stepper berbasis mikrokontroler atmega8535, yaitu:

1. Buka program CodeVisionAVR dengan cara Start menu pilih All Program
pilihCodeVisionAVR kemudian pilih CodeVisionAVR C Compiler.
o S T

File Edit Search View Project Tools Settings Help

2. Untuk membuat project baru gunakan file pilihNewmaka akan muncul dua

Deg- L= | Ell ||e-w~8 8| |
e |@| 8%, 298, Eadksa,. 2 HE.
| EREEEESET .
. Code Navigator v 7 [ [ M Code Infomation % & £/ %f Function Cal Ties Y] EE L ]
=-6¥ CodevisionavR if 0 { |«
% Mo Project ) B
~[B Other Fies

H Messages E x|

B Enos B warings

Gambar 3.5 Tapilan pertama kali CodeVisionAVR

pilihan yaitu source atauproject. Karena kita mau mebuat project dulu maka

pilih project.

[ Create New File ﬁ

File Type

Gambar 3.6 Konfirmasi membuat project atau file
3. Setelah itu akan muncul konfirmasi apakah kita akan menggunakan fasilitas

CodeWizardAVR atau tidak. Pilih yes jika ingin menggunakan fasilitas
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CodeWizardAVR atau No jika tidak. Fasilitas CodeWizardAVR digunakan

untuk membangkitkan kode program secara otomatis sesuai menu-menu yang

telah tersedia. Untuk proyek akhir ini kita akan menuliskan program sendiri

sehingga kita pilih No.

r .23\

Confirm

You are about to create a new project.
Do you want to use the CodeWizardAVR?

=) =]

\ A

Gambar 3.7 Konfirmasi penggunaan CodeWizardAVR

4. Tulisakan dan simpan nama file project. Sebagai contoh kita simpan dengan

nama Projectku.

’
£X Create New Project

=

Savein: || Projectku v @ ; Ml E g
- Name ? Date modified
o No items match your search.

Recent Places

Desktop

e
|
‘_%:lBJ

Libraries

i h
.-

Computer

W
~ < | 1

Neework == 0O

Type

File name: Projectk: v Save I

Save as type: [iject files (" pr) '] [ Cancel ]

Gambar 3.8 Menyimpan file project
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5. Pilih tab C Compiler kemudian pilih chip sesuai dengan IC mikrokontroler
yang kita pakai serta atur Clock sesuai dengan frekuensi Kristal yang

digunakan.

7 .
&ﬂ Configure Project Projectku.prj ’ L 28

Files | C Compiler | Before Build | After Build|
Code Generation | Libraries | Messages | Globally #idefine | Paths |

. RaM
Chip:|ATmega8535 | ,
Data Stack Size: 128 bytes
Clock: 8.000000 *4]MH
oF A 2 Heap Size: 0 bytes
Memory Model: Internal R&M Size: 512 bytes
| Smal v
Optimize for:
[Size v] Code Generation
Optimization Level: Bit Variables Size: m
[Magimal v] [¥] Promate chartoint (V] char is unsigned
B oomuiupe: [] & bit enums [¥] Enhanced Core Instructions
[A — ] [V] Smart Register Allocation
v
pp. il [V] &utomatic Global Register Allocation
[s)printf Features: Store Global Constants in FLASH Memory
[int, width '] ("] Use an Extemal Startup Initialization File
(s)scanf Features: [¥| Clear Global Variables at Program Startup
[int, width v] [7] Stack End Markers
File Dutput Format(s): [EUF ROM HEX EEP v]
Preprocessor
[ Create Preprocessor Output Files
Include 1/0 Reagisters Bits Definitions
[/QK][xgancel][?_l-_lelp]
\ A

Gambar 3.9 Tampilan konfigurasi project
6. Sampai disini telah selesai membuat file project baru. Langkah selanjutnya

adalah membuat file baru untuk menuliskan listing programnya yaitu dengan
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cara: File lalu pilih New pilih Source. Setelah itu akan muncul jendela baru
yang dapat digunakan untuk menulis program.

Kemudian setelah itu simpan file dengan caraFile lalu pilh Save dan beri
nama, misalnya Test Run Stepper Motor.c

Setelah itu akan muncul jendela baru yang akan kita gunakan sebagai tempat
untuk menulis program.Dibawah ini merupakan contoh program Sitem
pengendali motor stepper.

#include <mega8535.h>

#include <delay.h>

i2c_start();
i2c_write(OXEO);
i2¢c_write(0x30);
i2c_write(0x01);
i2c_write(0x00);
i2c_write(1000/256);
i2c_write(1000%256);
i2c_stop();

while (1)
{

/I Place your code here

Y
}
Setelah kita tuliskan program diatas kemudian kita simpan dengan caraFile
lalu pilih Save dan beri nama Test Run Stepper Motor.c
7. Selanjutnya kita harus memasukkan file program ini (Test Run Stepper
Motor.c) kedalam file project yang telah kita buat sebelumnya(Projectku)

dengan cara:
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8. Langkah berikutnya adalah proses compile. Untuk mengkompile program
yang telah kita tuliskan tadi dilakukan dengan cara:
Project lalu pilih Make/Build (F9)

f | |
i € Information R

Compiler ‘

Chip: ATmeqgaB535

Clock frequency: 4.000000 MHz
Program type: Application

4| Memory model: Small

¢ | Optimize for; Size

[s)printf features: int, width
[s)scant features: int, width
Promote 'char' to 'int": No

‘char' is unsigned: Yes

aglobal 'const’ stored in FLASH: No
8 bit enums: Yes

Enhanced core instructions: Yes
Automatic register allocation: Yes
Smart register allocation: Yes

Build: 35

0 line(s) compiled
No ermors

No warnings

Bit variables size: 0 byte(s)

Data Stack area: 0=60 to 0xDF

Data Stack size: 128 byte[s)
Estimated Data Stack usage: 1 byte(s)
RaM Global variables size: 0 byte(s)

Hardware Stack area: 0xE0 to 0x25F
Hardware Stack size: 384 byte(s)

Heap size: 0 byte(s)
EEPROM usage: 0 byte(s), 0.0% of EEPROM

v K

Gambar 3.10 Tampilan informasi hasil compile
Informasi di atas akan muncul pada akhir proses kompilasi. Dari informasi di
atas kita dapat mengetahui rangkuman proses compile project kita anatara lain
tentang chip mikrokontroler yang kita gunakan, dan tidak adanya eror dan

peringatan dalam pemerograman, ukuran program yang dihasilkan dan lain-
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lain. Apabila dalam proses Kompile ini terdapat eror, maka kita harus mencari
sumber eror tersebut kemudian memperbaikinya dan mengkompilenya
kembali sehingga tidak ada yang eror lagi. Jika proses kompile berjalan lancar
dan tidak ada eror lagi maka kan dihasilkan beberapa file baru antara lain
adalah file Rom file(*rom), Intel hex(*hex) dan Binary file (*bin). Dalam
project ini file dengan ekstensi *.hex inilah yang nantinya akan didownload ke
mikrokontroler.

9. Sebelum mendownlowd program ke mikrokontroler pastikan settingan

programnya pada modul Atmel AVRISP MkII (USB).

I&l

-
%f Programmer Settings

AR Chip Programmer Type:
[Atrnel AVRISP MKl [USB)

~]

[¥] AT meagalB63 CKDIVE Fuse Warning

[xgancell [ ? de|p]

Gambar.3.11 Setting Programer
10. Proses selanjutnya buka program CodeVisionAVR Chip Programer. Caranya
adalah Tools lalu pilih Chip Programer.

Checksum: Ox347E

Chip Programming Options
FLASH Lock Bits

Checksum: O=FEOO

[ ] Program Fuse Bit[s):

4% CodeVisionAVR Chip Programmer - AVRISP Ml USB [
File Edit Program Read Compare Help
Chip: [AT mega8535 VJ (%% Program 211 [(3Z Reset Chin
SCK Freq. : [ 500000 ~ | H=
FL&SH EEPROR
Start: O h End: EB h Start: O h End: 1FF h

S Mo Protection
' Programming disabled

~ Programming and “Yerification disabled

CKSELO=0

BODEN=0

Boot Lock Bit O

< BO1=1 BO2=1
~» BO1=0 BO2=1
> BO1=0 BO2=0
~» BO1=1 BO2=0

Boot Lock Bit 1

BEODLEYEL=0O

[&7] Check Signature [ | Check Erasure [ | Preserve EEPROM [ Yerify

S B11=1 B12=1
— B11=0B12=1
B11=0B12=0
' B11=1 B12=0

(AR RRRRE

S38535C=0

Gambar 3.12 CodeVisonAVR Chip Programer
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11. Buka file program yang akan didownlowd ke mikrokontroler. Caranya adalah

File lalu pilih Load FLASH kemudian pilih file dengn ekstensi *hex.

€¥ Load File to FLASH Buffer )
Look in: . testNeoStepperMotor - @ ? > '
T Name 2 Date modified Type
el | testNeoStepperMotor 7/6/2013 2:32PM  Intel HEX"
Recent Places S S o o |
Desktop
Libraries
Computer
‘,‘ihr.,
LY < | i
Network o
File name: testNeo StepperMotor -
Files of type: [intel HEX files (~hex) ~] [ Cancel

Gambar 3.13 Load to flash buffer

12. Download program ke mikrokontroler. Caranya dalah Program All

AVRISP MKII Status

Reading Chip Signature... Please wait.

Gambar. 3.14. Proses mendownload program

Pada saat mendownload program ke mikrokontroler akan ada peringatan,

seperti gambar dibawah ini:

i Warning &

: The EEPROM buffer is empty.
_!; Do you want to load a file?

| Yes || Ne || cancel |

Gambar 3.15 Warning eeprom
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Pada peringatan tersebut kita pilih No karena kita tidak menggunakan

EEPROM, maka proses mendownload program akan dilanjutkan setelah kita
pilih No.

AVRISP MKII Status

EEPROM proaramming and verifying... Please wait.

Gambar. 3.16. Proses mendownload program
13. Setelah proses mendowload selesai, maka kita amati putaran motor Stepper
yang dihubungkan ke driver dan driver dihubungkan dengan port D
mikrokontroler.
14. Kemudian amati putaran motor jika motor berputar sesuai dengan perintah

yang telah diberiakan melalui program maka project ini berhasil.
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