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PENUTUP
MODUL I
DASAR PEMROGRAMAN ARDUINO
TUJUAN
1.  Praktikan dapat mengenal software arduino dan merancang software sederhana menggunakan arduino
ALAT DAN BAHAN


1.  PC / Notebook.
2.  Software arduino
DASAR TEORI

1. Struktur Dasar Pemrograman

Struktur
Struktur  dasar  dari  bahasa  pemrograman  Arduino  merupakan  salah  satu  yang relatif sederhana dan hanya terdiri dari dua bagian saja.
void setup()
{
// statement;
}
void loop()
{
// statement;
}
Dimana setup() adalah bagian untuk inisialisasi yang hanya dijalankan sekali di awal program, sedangkan loop() untuk mengeksekusi bagian program yang akan dijalankan berulang-ulang untuk selamanya.
setup()
Fungsi setup() hanya di panggil satu kali ketika program pertama kali dijalankan. Ini digunakan untuk mendefinisikan mode pin atau memulai komunikasi serial.
Fungsi setup() tetap harus diikutsertakan dalam program walaupun tidak ada statement yang dijalankan.
void setup()
{
pinMode(13,OUTPUT);            // setting pin 13 sebagai output
}
loop()
Setelah melakukan fungsi setup() maka Arduino secara langsung akan melakukan fungsi loop() secara berurutan dan melakukan instruksi-instruksi yang ada dalam fungsi loop() tersebut.
void loop()
{
digitalWrite(13, HIGH);       // menyalakan pin 13 delay(1000);                  // pause selama 1 detik digitalWrite(13, LOW);        // memadamkan pin 13 delay(1000);                  // pause selama 1 detik
}

Elemen dasar
{   }               begin bracket dan end bracket
Bracket mendefinisikan awal dan akhir dari sebuah fungsi. Apabila ketika memprogram tidak menyertakan end bracket secara tepat maka akan mengalami error saat di-compile.
;                   semicolon
Semicolon harus diberikan pada setiap statement dan fungsi dari program yang kita buat. Semicolon merupakan pembatas setiap statement dan fungsi program yang dibuat.
delay(500)     /* baris ini akan mengalami error saat di-compile */
delay(500);    /* penulisan statement yang tepat dengan semicolon */
/*   */            block comment
Oleh compiler, comment akan diabaikan, sehingga semua statement yang ditulis dalam block comment tidak akan dieksekusi.
/*
entah apapun ini,
akan diabaikan oleh compiler
*/
//                   line comment
Sama halnya dengan block comment, namun yang dijadikan comment adalah baris dimana line comment tersebut ditempatkan.
// hanya baris ini yang diabaikan oleh compiler
danBarisIniTidakDiabaikan;
Contoh sebuah program Arduino yang paling sederhana
/*
Program ini dapat menghidupkan dan memadamkan sebuah lampu LED yang dihubungkan ke pin 13 pada Arduino dengan selang waktu
selama 1000 milidetik (1 detik)
*/
void setup()
{
pinMode(13, OUTPUT);
}
void loop()
{
digitalWrite(13, HIGH); delay(1000); digitalWrite(13, LOW); delay(1000);
}

2. Variabel
Pengertian dan deklarasi
Variabel adalah suatu pengenal dalam program yang berguna untuk menyimpan nilai dari tipe data tertentu. Untuk menggunakannya kita harus mendeklarasi- kannya terlebih dahulu agar compiler dapat mengenalinya.
tipeData namaVariabel = 0;
Contoh deklarasi variabel dengan tipe data yang berbeda
int x;   // variabel x dengan tipe data int char y;  // variabel y dengan tipe data char
Contoh deklarasi beberapa variabel sekaligus
int x, y, z;   // ini sah-sah saja, asalkan tipe data
// dari variabel ketiganya sama
Contoh variabel untuk menyimpan nilai tertentu
int variabelBebas = 0;              // mendefinisikan sebuah variabel
// bernama variabelBebas dengan nilai
// awal 0
variabelBebas = analogRead(2);      // menyimpan nilai yang ada di analog
// pin 2 ke inputVariable
Penamaan variabel
Ada beberapa ketentuan yang seyogyanya diperhatikan dalam penamaan variabel pada pemrograman Arduino dan bahasa C pada umumnya.
Bahasa C bersifat case-sensitive
int skir70;
int SKIR70;
// mereka berdua akan dianggap sebagai dua variabel yang berbeda
Nama variabel tidak boleh diawali dengan angka
int 70suka_tawuran;              // salah int sma70_dulu_suka_tawuran;     // benar
Nama variabel tidak boleh mengandung spasi
int sma70 sialan;    // salah int sma70teladan;   // benar
Nama variabel tidak boleh mengandung simbol (!, @, #, $,*, &, ^ ,%, dst)
int sma70_brengs*k!; // salah int sma70_berjaya;   // benar

Tipe data
Tipe data adalah sesuatu yang digunakan untuk merepresentasikan jenis dari suatu nilai. Misal 10 adalah bilangan bulat (int), 6.78 adalah tipe bilangan riil (float), ‘A’ adalah tipe karakter (char), selain   itu juga terdapat data diskrit true/false yang lebih dikenal sebagai tipe logika (boolean). Keempat tipe data tersebut merupakan tipe data dasar dan yang paling sering dipakai.
Contoh deklarasi variabel dengan tipe data tertentu
	int bilanganBulat = 32760;
// bilangan bulat dengan rentang data dari -32768
	sampai
	32767

	float bilanganRiil = 3.45656;
// bilangan riil yang dapat mengandung desimal
	

	boolean contohBoolean = true;
// hanya bisa bernilai false atau true
	

	char karakter = 'a';
// menyimpan nilai karakter
	

	String banyakKarakter = "SKIR70 Jakarta";
// kumpulan dari beberapa karakter
	


Contoh penggunaan variabel pada sebuah program
/*
Program ini dapat menghidupkan dan memadamkan sebuah lampu LED yang dihubungkan ke pin 13 pada Arduino dengan selang waktu
selama 1000 milidetik (1 detik)
*/
int ledPin = 13;
int delayTime = 1000;
void setup()
{
pinMode(ledPin, OUTPUT);
}
void loop()
{
digitalWrite(ledPin, HIGH); delay(delayTime); digitalWrite(ledPin, LOW); delay(delayTime);
}

Lingkup variabel
Dalam sebuah program, lingkup variabel ditentukan oleh tempat dimana variabel tersebut dideklarasikan. Lingkup variabel dibedakan menjadi dua, yaitu variabel lokal dan variabel global.
Variabel global ialah variabel yang dideklarasikan di luar suatu fungsi, baik fungsi setup(), fungsi loop(), maupun fungsi pendukung lainnya dalam suatu program. Variabel ini bisa diakses dan dikenali oleh fungsi manapun yang di dalamnya terdapat variabel ini.
Variabel lokal dideklarasikan di dalam sebuah fungsi sehingga hanya bisa diakses dan  dikenali  oleh  fungsi  itu  saja.  Dengan  kata  lain  fungsi  lain  tidak  dapat mengenali atau mengakses variabel yang dideklarasikan oleh fungsi lainnya tersebut.
Contoh lingkup variabel
int iniVariabelGlobal;
// variabel tersebut akan dikenali oleh semua fungsi
void setup()
{
int iniVariabelLokal;
// hanya dikenali oleh fungsi setup() ini saja
iniVariabelGlobal = 1;
// ini sah, karena variabel tersebut dikenali oleh semua fungsi
}
void loop()
{
int iniJugaVariabelLokal;
// hanya dikenali oleh fungsi loop() ini saja
iniVariabelGlobal = 1;
// ini sah, karena variabel tersebut dikenali oleh semua fungsi
iniVariabelLokal = 1;
// ini tidak sah, karena variabel tersebut tidak dikenali di fungsi ini
}
Konstanta
Konstanta adalah sebuah tetapan yang tidak dapat diubah nilainya ketika program sudah berjalan. Untuk menginisialisasinya kita dapat menggunakan makro “#define”.
#define namaKonstanta nilaiKonstanta   // bentuk dasar konstanta
#define konstantaBebas 0    // mendefinisikan konstanta dengan nama
// konstantaBebas dengan nilai 0

3. Fungsi
Fungsi  adalah  blok  pemrograman  yang  mempunyai  nama  dan  mempunyai statement  yang  akan  dieksekusi  ketika  fungsi  tersebut  dipanggil.  Fungsi  void setup() dan void loop() telah dibahas di atas dan pembuatan fungsi yang lain akan dibahas selanjutnya.
Contoh deklarasi fungsi
tipeData namaFungsi(parameter)
{
// statement;
}
Dimana tipeData menyatakan tipe data dari nilai balik yang dimilikinya. Penambahan  parameter  dalam  sebuah  fungsi  tidak  diwajibkan,  sehingga  suatu fungsi diperbolehkan untuk tidak memilikinya.
Nilai balik
Nilai  balik  merupakan  nilai  yang  dikembalikan  oleh  suatu  fungsi  saat  fungsi tersebut telah selesai dijalankan. Suatu fungsi dapat memiliki nilai balik dan dapat pula  tidak  memiliki  nilai  balik.  Suatu  fungsi  tanpa  nilai  balik  memiliki  void sebagai tipe datanya, sementara suatu fungsi dengan nilai balik dapat bertipe int, double, float, maupun apapun yang sesuai dengan tipe data dari nilai yang dikembalikannya.
Contoh fungsi tanpa nilai balik
void nyalakanLED()
{
digitalWrite(13,HIGH);
}
Contoh pengunaan fungsi tanpa nilai balik pada program
int ledHijau = 12, ledMerah = 13, delaytime = 500;
void setup(){}
void loop()
{
nyalakanHijau(); delay(delaytime); nyalakanMerah(); delay(delaytime);
}
void nyalakanHijau()
{
digitalWrite(ledHijau,HIGH);
digitalWrite(ledMerah,LOW);
}
void nyalakanMerah()
{
digitalWrite(ledMerah,HIGH);
digitalWrite(ledHijau,LOW);
}

Contoh fungsi dengan nilai balik
int fungsiNilaiBalik()
{
int nilai = 50;
return nilai;
}
Contoh penggunaan fungsi dengan nilai balik pada program
#define LED 13
void setup(){}
void loop()
{
analogWrite(LED,nilaiBalik());
}
int nilaiBalik()
{
int a;         // deklarasi variabel lokal a bertipe integer a = 150;       // nilai a sama dengan 150
return a;      // return nilai a sebagai nilai balik
}
Parameter
Parameter adalah suatu variabel yang berfungsi untuk menyimpan nilai yang akan dikirimkan ke dalam suatu fungsi. Dengan adanya parameter, sebuah fungsi dapat bersifat dinamis. Parameter terbagi atas dua macam, yaitu parameter formal dan parameter aktual.
Contoh dasar penggunaan parameter pada fungsi dalam program
void setup(){}
void loop()
{
tambahSeratus(155);                      // parameter aktual analogWrite(13, tambahSeratus());
}
void tambahSeratus(int parameterMasukan)       // parameter formal
{
int hasil;
hasil = parameterMasukan + 100;
}
Apabila  dihubungkan  sebuah  lampu  pada  pin  13,  maka  lampu  tersebut  akan menyala dengan terang. Hal ini dikarenakan Arduino memberikan nilai 255 kepada lampu tersebut. Nilai 255 didapat dari hasil pertambahan antara 155 dengan 100.
MODUL II
PENGENALAN SOFTWARE PROTEUS
TUJUAN
1.  Praktikan dapat mengenal software proteus dan merancang skematik rangkaian elektronika serta simulasinya.
ALAT DAN BAHAN


1.  PC / Notebook.
2.  Software Proteus dan Codevision AVR. 
DASAR TEORI
Pengenalan Program ISIS Proteus
Proteus merupakan gabungan dari program ISIS dan ARES. Dengan penggabungan kedua program ini maka skematik rangkaian elektronika dapat dirancang serta disimulasikan dan dibuat menjadi layout PCB.
ISIS Singkatan dari Intelligent Schematic Input System dan merupakan salah satu program simulasi yang terintegrasi dengan Proteus dan menjadi program utamanya. ISIS dirancang sebagai media untuk menggambar skematik rangkaian elektronik yang sesuai dengan standart internasional.
Dalam ISIS juga dimasukkan sebuah program ProSPICE yang berguna untuk menyimulasikan skematik rangkaian, sehingga ISIS dapat menjadi program simulator rangkaian elektronika yang interaktif. ProSPICE dirancang berdasarkan standar bahasa pemrograman SPICE3F5, sehingga mampu mensimulasikan rangkaian  gabungan  dari  komponen  analog  dan  digital  secara  interaktif  yang dikenal dengan istilah Interactive Mixed Mode Circuit Simulator.
ISIS  dapat  menyimulasikan  berbagai  jenis  mikroprosesor  dan mikrokontroler, termasuk mikrokontroler keluarga AVR. Diharapkan dengan menggunakan program simulasi ini maka perancangan rangkaian berbasis mikrokontroler dapat lebih mudah dilakukan serta mengurangi biaya produksi dan menghemat waktu. ISIS dilengkapi program compiler, sehingga dapat

mengkompilasi file kode sumber seperti Assembly menjadi file Hex sehingga nantinya dapat digunakan oleh mikrokontroler yang sebenarnya.
Screen Layout pada ISIS
Screen layout pada ISIS Proteus berisi beberapa elemen dasar berikut:
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Gambar 7.1. Screen layout program ISIS
Title Bar
Title bar berada pada posisi yang paling atas dalam screen layout ISIS Proteus. Title bar berisi informasi mengenai nama file yang sedang aktif dan juga menunjukkan apakah animasi simulasi sedang berjalan atau tidak.
Menu Bar
Menu bar berada tepat di bawah title bar dan merupakan menu utama dari ISIS, karena pada menu bar terdapat perintah dari hampir seluruh fungsi yang ada pada ISIS Proteus. Dalam menu bar terdapat beberapa menu utama yaitu File, View, Edit, Tools Design, Graph, Source, Debug, Library, Template, System dan Help
Toolbars
Sama seperti program aplikasi berbasis sistem operasi Microsoft Windows yang lainnya,

program ISIS juga menyediakan fasilitas untuk mengakses dengan cepat perintah tertentu melalui ikon-ikon yang terdapat pada toolbar. Toolbar yang disedakan ISIS ada tiga jenis yaitu
Command Toolbar, Mode Selector Toolbar dan Orientation Toolbar.
Command Toolbar
Command toolbar berada pada bagian atas screen layout dan merupakan akses alternatif dari menu bar. Pada command toolbar terdapat 4 subtoolbar lagi yaitu File, View, Edit dan Design.
Mode Selector Toolbar
Mode Selector Toolbar dilokasikan pada sudut kiri bawah dari screen layout. Ada 3 jenis mode selector toolbar yang disediakan oleh ISIS yaitu Main Modes, Gadget, 2D Graphics.
Mode toolbar tidak dapat disembunyikan dan fungsi-fungsinya tidak terdapat pada menu bar.
Orientation Toolbar
Orientation toolbar berguna untuk menampilkan dan mengontrol arah rotasi dan refleksi objek yang diletakkan pada lembar kerja. Komponen yang akan diubah arahnya harus diseleksi atau ditandai terlebih dahulu sebelum diubah arahnya. Komponen yang telah dipilih tersebut akan berubah warnanya, biasanya berwarna merah. Proses penyeleksian komponen dikenal dengan istilah Tag.
Window Editing
Window editing mempunyai daerah atau area yang paling besar pada screen layout ISIS. Window editing akan menampilkan lembar kerja yang menjadi tempat untuk mengambar, mengedit dan menyimulasikan skematik rangkaian. Window editing bias di-redraw (refresh) dengan menggunakan perintah Redraw yang berada pda menu View.
Window Overview
Window overview berada pada bagian kiri atas dari screen layout ISIS, tepatnya berada di samping kiri atas window editing dan di atas object selector. Window overview biasanya berfungsi untuk merepresentasikan objek atau komponen yang terdapat pada window editing.
Object Selector
Object selector berada di sisi kiri window editing dan di bawah window overview. Object selector biasanya digunakan untuk menyimpan berbagai jenis komponen, terminal, generator, graph dan objek yang lainnya sebelum diletakkan pada window editing.
Kontrol Panel Animasi
Kontrol panel animasi berada pada di sudut kiri bawah screen layout.

Kontrol panel animasi berguna untuk menjalankan dan menghentikan simulasi rangkaian.
LANGKAH PERCOBAAN
Memulai Program ISIS                                                                                          

1. Melalui Start | Program | Proteus 7 Professional | ISIS 7 profesioanal.
2. Setelah program dijalankan maka tampil screen layout ISIS: 
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Gambar 7.2. Program ISIS pada saat pertama kali tampil                          

3.  Membuat Title Block, File | New Design. Kemudian pilihlah lembar kerja
Landscape A4 kemudia klik OK.
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Gambar 7.3. Title block
Pada  title  block  intinya  berisi  informasi  yang  berkaitan  dengan  desain skematik rangkaian yang sedang aktif. Properti pada title block dapat diisi sesuai dengan kebutuhan desain skematik rangkaian yang dirancang.
Untuk dapat mengedi properti title block, klik menu Design | Edit Design Properties. Pada kotak isian Title ketikkan judul rangkaian sesuai dengan keinginan, misalnya INPUT OUTPUT. Pada kota Author ketikkan nama Anda. Kotak isian Doc. No: biasanya diisi dengan nomor dokumen. Anda dapat mengisi kotak yang lainnya sesuai kebutuhan. Setelah kotak isian selesai dilakukan maka klik tombol
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Gambar 7.4. Kotak dialog untuk mengedit title block
Perhatikanlah perubahan yang terjadi pada title block. Bila title block tidak berubah maka klik menu View | Redraw agar perubahan dapat diaplikasikan.
MODUL III
SENSOR SUHU (LM35)
I. TUJUAN PRAKTIKUM
Memahami karakteristik sensor suhu ( LM35 ) 
II. ALAT DAN BAHAN 
1. LM35 

2. Arduino Uno
3. LCD
4. Laptop dengan software arduino

5. Kabel Jumper 

6. AVO meter 

7. Korek Api
III. DASAR TEORI

Sensor adalah alat yang mengubah suatu besaran menjadi energi listrik. Sensor suhu (temperatur) LM35 ini dapat memberikan output 8 -bit data yang menyatakan kondisi perubahan dari suhu lingkungan. Setiap terjadi perubahan suhu maka akan terjadi perubahan data output yang dihasilkan, dimana perubahan tersebut berupa perbedaan tegangan yang dihasilkan. LM35 sebagai alat deteksi temperatur memiliki karakteristik sebagai berikut:

1) Bekerja pada rating tegangan 4V s/d 30V.
2) Pembacaan temperatur berkisar antara  -55˚C s/d 150˚C .

3) Dengan kenaikan temperatur 1o C maka tegangan output  akan naik sebesar 10mV.

4) Memiliki arus drain kurang dari 60 uA.
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LM35

IV. PERCOBAAN 
1. Buatlah rangkaian seperti gambar.
2. Masukkan program berikut pada arduino


#include <LiquidCrystal.h>
 


int Vin;

float Temperature;

float TF;
 


LiquidCrystal lcd(2, 3, 4, 5, 6, 7);
 


void setup() {

lcd.begin(16, 2);

lcd.print("Temperature: ");

}
 


void loop() {

Vin = analogRead(A0);

Temperature=(500*Vin)/1023;

lcd.setCursor(0, 1);

lcd.print                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                        (Temperature);

lcd.print(" C");

delay(1000);


}
3. Catat tegangan yang dihasilkan oleh sensor dan suhu yang muncul pada LCD pada suhu ruang.

4. Panasi sensor dengan korek api selama 3 detik.

5. Catat tegangan yang dihasilkan pada sensor dan suhu yang muncul pada LCD

6. Dinginkan sensor sampai suhu ruang 

7. Ulangi percobaan dengan memanaskan sensor selama 5 detik, 7 detik dan 10 detik
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Gambar Rangkaian 

LEMBAR KERJA
	Perlakuan ke Sensor
	Tegangan Output
	Tampilan Suhu pada LCD

	Suhu Ruang
	0,31 v
	34

	Dipanasi selama 3 detik
	0,33 v
	36

	Dipanasi selama 5 detik
	0,34 v
	37

	Dipanasi selama 7 detik
	0,36 v
	39

	Dipanasi selama 10 detik
	0,4 v
	43


V. TUGAS 
1. Analisa bagaimana pengaruh suhu terhadap nilai tegangan output sensor. 

2. Analisa bagaimana hubungan antara besarnya tegangan output sensor dengan tampilan suhu pada LCD. 

3. Gambarkan arah aliran arus pada rangkaian.

4. Jelaskan fungsi dari masing-masing komponen
5. Jelaskan fungsi dari masing-masing baris dalam pemrograman arduino.
VI. PEMBAHASAN
Sensor suhu LM35 merupakan komponen elektronik dalam bentuk chip IC dengan 3 kaki (3 pin) yang berfungsi untuk mengubah besaran fisis, berupa suhu atau temperatur sekitar sensor menjadi besaran elektris dalam bentuk perubahan tegangan. Sensor suhu LM35 memiliki parameter bahwa setiap kenaikan 1ºC tegangan keluarannya naik sebesar 10 mV dengan batas maksimal keluaran sensor adalah 1,5 V pada suhu 150°C. Misalnya pada perancangan menggunakan sensor suhu LM35 kita tentukan keluaran adc mencapai full scale pada saat suhu 100°C, sehingga saat suhu 100°C tegangan keluaran transduser (10mV/°C x 100 °C) = 1V
Pada praktikum ini, akan dilakukan percobaan dengan menggunakan sensor suhu LM35 dengan menggunakan board mikrokontroler Arduino UNO R3 dan LCD 16x2 untuk mengamati karakteristik dari sensor suhu LM35 dengan perubahan suhu sekitar dan akan ditampilkan pada LCD untuk hasil keluaran dari sensor suhu LM 35.

Dalam praktikum ini dibutuhkan peralatan Arduino UNO, LM35, LCD, jumper, dan sumber tegangan.


Prosedur kerja yang pertama yaitu merangkai rangkaian seperti gambar rangkaian dimana memberikan sumber tegangan ke LM35 dengan tegangan 5V dan untuk output LM35 dihubungkan dengan pin analog (A0) Arduino untuk membaca tegangan output LM35. Kemudian pin LCD akan dihubungkan dengan pin Arduino yaitu pada  pin 2 untuk Rs, pin 3 untuk E, pin 4 untuk D4, pin 5 untuk D5, pin 6 untuk D6 dan pin 7 untuk D7. Setelah rangkaian terangkai dengan benar maka selanjutnya yaitu membuat program atau source code sesuai dengan modul dan flashing atau uploading ke board Arduino UNO. Setelah flashing berhasil maka keluaran dari sensor suhu LM 35 dapat diamati dengan membaca suhu pada layar LCD.

Setelah rangkaian berjalan dengan benar maka selanjutnya yaitu mengambil data pengamatan tegangan output dari LM35 dan suhu yang tertera pada LCD yaitu berupa 6 kolom perlakuan sensor ketika tidak dipanasi, dipanasi selama 3 detik, dipanasi selama 5 detik, dipanasi selama 7 detik, dan dipanasi selama 10 detik. Pada kolom pertama mengukur output dari sensor LM35 dan suhu yang terbaca dalam LCD dengan perlakuan sensor tidak dipanasi terukur tegangan 0,31V dengan suhu 34ºC. Pada kolom kedua mengukur output dari sensor LM35 dan suhu yang terbaca dalam LCD dengan perlakuan sensor dipanasi selama 3 detik terukur tegangan 0,33V dengan suhu 36ºC. Pada kolom ketiga mengukur output dari sensor LM35 dan suhu yang terbaca dalam LCD dengan perlakuan sensor dipanasi selama 5 detik terukur tegangan 0,34V dengan suhu 37ºC. Pada kolom keempat mengukur output dari sensor LM35 dan suhu yang terbaca dalam LCD dengan perlakuan sensor dipanasi selama 7 detik terukur tegangan 0,36V dengan suhu 39ºC. Pada kolom kelima mengukur output dari sensor LM35 dan suhu yang terbaca dalam LCD dengan perlakuan sensor dipanasi selama 10 detik terukur tegangan 0,4V dengan suhu 43ºC.

Berdasar hasil data percobaan yang didapatkan dengan menganalisa output sensor LM35 dengan cara memberikan panas dengan selang waktu 3 detik sampai 10 detik maka sensor LM35 akan merespon dengan mengeluarkan tegangan output yang semakin besar sehingga dapat disimpulkan bahwa semakin besar suhu sekitar LM35 maka tegangan output yang dihasilkan semakin besar pula dan sesuai karakteristik lainnya yaitu setiap bertambah besar suhu per 1oC maka bertambah tegangan output sensor sebesar 10mV.
VII. KESIMPULAN

Berdasarkan praktikum yang telah dilakukan maka didapatkan kesimpulan sebagai berikut :

1. Sensor LM35 memiliki respons linear terhadap suhu.

2. Semakin besar tegangan yang terukur, maka semakin besar pula suhu yang terukur atau yang ditampilkan pada LCD.

3. Semakin kecil tegangan yang terukur, maka semakin kecil pula suhu yang terukur atau yang ditampilkan pada LCD.

4. Selisih penambahan 1oC maka output tegangan bertambah 10mV.

5. Perbedaan hasil pengukuran terjadi karena hasil perkalian program (hasil perubahan nilai dari ADC menjadi suhu) sehingga pada masing – masing data memiliki selisih yang berbeda (tegangan dan suhu).

MODUL IV
SENSOR KELEMBABAN DAN SUHU (DHT11)
I. TUJUAN PRAKTIKUM
Memahami karakteristik sensor kelembaban dan suhu ( DHT11 ) 
II. ALAT DAN BAHAN 
1. DHT 11 

2. Arduino Uno 

3. Laptop dengan software arduino

4. Kabel Jumper 

5. AVO meter 

6. Korek api
7. Penggaris

III. DASAR TEORI

DHT11 adalah sensor digital yang dapat mengukur suhu dan kelembaban udara di sekitarnya. Sensor ini sangat mudah digunakan bersama dengan Arduino. Memiliki tingkat stabilitas yang sangat baik serta fitur kalibrasi yang sangat akurat. Koefisien kalibrasi disimpan dalam OTP program memory, sehingga ketika internal sensor mendeteksi sesuatu, maka module ini menyertakan koefisien tersebut dalam kalkulasinya.

DHT11 termasuk sensor yang memiliki kualitas terbaik, dinilai dari respon, pembacaan data yang cepat, dan kemampuan anti-interference. Ukurannya yang kecil, dan dengan transmisi sinyal hingga 20 meter, membuat produk ini cocok digunakan untuk banyak aplikasi-aplikasi pengukuran suhu dan kelembaban.
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DHT 11
IV. PERCOBAAN 
1. Buatlah rangkaian seperti gambar.
2. Koneksikan arduino pada laptop dan nyalakan program arduino

3. Masukkan program berikut pada arduino


#include <dht.h>
dht DHT;

#define DHT11_PIN 5

void setup()

{

  Serial.begin(9600);

  Serial.println("DHT TEST PROGRAM ");

Serial.println("Type,\Humidity (%),\tTemperature (C)");

}

void loop()

{

  // READ DATA

  Serial.print("DHT11, \t");

  int chk = DHT.read11(DHT11_PIN);

  // DISPLAY DATA

  Serial.print(DHT.humidity, 1);

  Serial.print(",\t");

  Serial.println(DHT.temperature, 1);

  delay(2000);

}
Buka Serial monitor di IDE Arduino

4. Catat suhu dan kelembaban yang muncul di monitor serta tegangan output sensor pada kondisi ruang berAC dan ruang nonAC.
5. Nyalakan korek api selama 3 detik dengan jarak 5 cm dari sensor. 

6. Catat suhu dan kelembaban yang muncul di monitor serta tegangan output sensor.
7. Ulangi percobaan dengan jarak korek api pada 10 cm dan 15 cm.
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Gambar Rangkaian
LEMBAR KERJA

	Perlakuan pada Sensor
	Suhu
	Kelembaban

	Ruang berAC
	31
	73

	Ruang nonAC
	32
	60

	Korek api pada jarak 5 cm
	34
	60

	Korek api pada jarak 10 cm
	33
	59

	Korek api pada jarak 15 cm
	32
	58


V. TUGAS 
1. Analisa bagaimana pengaruh suhu dengan kelembaban. 

2. Analisa bagaimana pengaruh tegangan output sensor dengan besarnya suhu dan kelembaban.

3. Gambarkan arah aliran arus pada rangkaian.

4. Jelaskan fungsi dari masing-masing komponen
5. Jelaskan fungsi dari masing-masing baris dalam pemrograman arduino.
VI. PEMBAHASAN
DHT11 adalah sensor suhu dan kelembaban, dia memiliki keluaran sinyal digital yang dikalibrasi dengan sensor suhu dan kelembaban yang kompleks. Teknologi ini memastikan keandalan tinggi dan sangat baik stabilitasnya dalam jangka panjang. mikrokontroler terhubung pada kinerja tinggi sebesar 8 bit. Sensor ini termasuk elemen resistif dan perangkat pengukur suhu NTC. Memiliki kualitas yang sangat baik, respon cepat, kemampuan anti-gangguan dan keuntungan biaya tinggi kinerja.
Setiap sensor DHT11 memiliki fitur kalibrasi sangat akurat dari kelembaban ruang kalibrasi. Koefisien kalibrasi yang disimpan dalam memori program OTP, sensor internal mendeteksi sinyal dalam proses, kita harus menyebutnya koefisien kalibrasi. Sistem antarmuka tunggal-kabel serial terintegrasi untuk menjadi cepat dan mudah. Kecil ukuran, daya rendah, sinyal transmisi jarak hingga 20 meter, sehingga berbagai aplikasi dan bahkan aplikasi yang paling menuntut. Sensor DHT11 ini bekerja dengan tegangan 5V dengan range suhu sebesar 0 – 50 ºC  dengan error kurang lebih 2 ºC dan bekerja dengan kelembaban 20 – 90 % dengan RH kurang lebih 5%. Pin sensor DHT11 terdiri dari 3 pin yaitu pin 1 adalah pin GND, pin 2 adalah pin data dan pin 3 adalah pin untuk VCC.

. Pada praktikum ini, akan dilakukan percobaan dengan menggunakan sensor suhu dan kelembaban DHT 11 dengan menggunakan board mikrokontroler Arduino UNO R3 untuk mengamati karakteristik dari sensor suhu dan kelembaban DHT 11 dengan perubahan suhu dan kelembaban sekitar dan akan ditampilkan pada serial monitor dari IDE Arduino untuk hasil keluaran dari sensor DHT 11. Dalam praktikum ini dibutuhkan peralatan Arduino UNO, DHT 11, jumper, dan sumber tegangan.

Pertama yaitu merangkai rangkaian sesuai dengan gambar rangkaian yang terdapat pada modul. Pada praktikum kali ini, DHT 11 diberikan tegangan sumber 5V yang berasal dari arduino dan grounding. Untuk output sensor sendiri karena output sensor adalah digital maka disambungkan dengan pin digital (pin 5) arduino untuk membaca data digital keluaran dari sensor DHT 11. Setelah rangkaian dirangkai dengan benar maka selanjutnya yaitu membuat program atau source code yang ada pada modul dan mengupload atau flashing ke board arduino uno. Setelah program berjalan maka membuka serial monitor pada IDE Arduino untuk mengetahui data yang dikirim oleh sensor DHT 11.
Setelah rangkaian berjalan dengan benar maka selanjutnya yaitu mengambil data pengamatan suhu dan kelembaban yaitu berupa 5 kolom perlakuan sensor ketika berada diruang berAC, berada diruang nonAC, berada pada sumber api berjarak 5 cm, berada pada sumber api berjarak 10 cm, dan berada pada sumber api berjarak 15 cm. Pada kolom pertama mengambil data sensor berada diruang berAC dengan suhu sebesar 31oC dan kelembaban sebesar 73%. Pada kolom kedua mengambil data sensor berada diruang nonAC dengan suhu sebesar 32oC dan kelembaban sebesar 60%. Pada kolom ketiga mengambil data sensor berada pada sumber api berjarak 5 cm dengan suhu sebesar 34oC dan kelembaban sebesar 60%. Pada kolom keempat mengambil data sensor berada pada sumber api berjarak 10 cm dengan suhu sebesar 33oC dan kelembaban sebesar 59%. Pada kolom kelima mengambil data sensor berada pada sumber api berjarak 15 cm dengan suhu sebesar 32oC dan kelembaban sebesar 58%.
Berdasarkan data percobaan yang didapat, maka dapat dianalisa bahwa pada saat DHT berada pada ruangan nonAC dan berada didekat sumber api didapatkan suhu yang tinggi dan kelembaban yang rendah. Disaat DHT 11 berada pada ruangan berAC didapatkan suhu yang rendah dan kelembaban yang tinggi. Hal tersebut terjadi karena suhu dipengaruhi oleh kelembaban udara dan udara ruang tersebut.

VII. KESIMPULAN

Berdasarkan praktikum yang telah dilakukan maka didapatkan kesimpulan sebagai berikut :

1. Sensor DHT 11 memiliki respons linear terhadap suhu dan kelembaban.

2. Pada ruang berAC, suhu ruang cenderung rendah dan kelembaban ruang cenderung tinggi.

3. Pada ruang nonAC, suhu ruang cenderung tinggi dan kelembaban ruang cenderung rendah.
4. Suhu dipengaruhi oleh temperatur udara disekitar ruang dan kelembaban ruang.
MODUL V
SENSOR JARAK (ULTRASONIK)
I. TUJUAN PRAKTIKUM
Memahami karakteristik sensor jarak ( Ultrasonik ) 
II. ALAT DAN BAHAN 
1. Sensor Ultrasonik

2. Arduino Uno 

3. Laptop dengan software arduino

4. Kabel Jumper 

5. AVO meter 

6. Buku

III. DASAR TEORI

Salah satu sensor yang dapat digunakan mengukur jarak adalah sensor ultrasonik. Sesuai namanya, sensor ini bekerja pada frekuensi suara (sonic = sound = suara) yang bernada tinggi (ultra = sangat tinggi), yakni di sekitar range frekuensi 40 KHz (sebagai catatan, frekuensi yang terdengar manusia adalah 20 Hz-20 KHz). Sensor ini terdiri dari dua buah transducer yang masing-masing berfungsi sebagai transmitter ultrasonik yang berperan sebagi sebagai pemancar frekuensi ultrasonik dan sebuah receiver yang berfungsi sebagai penerima pantulan (return echo) frekuensi ultrasonik dari objek yang diukur jaraknya terhadap sensor.  Karena berdasarkan pantulan, maka penghitungan jarak dilakukan dengan membagi dua jarak yang terukur sensor. Jarak  terukur sensor sendiri dihitung berdasarkan lamanya waktu gelombang ultrasonik sampai ke receiver (ECHO) dihitung dari pertama kali ‘ditembakkan’ transmitter (PING).
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Sensor Ultrasonik
IV. PERCOBAAN 
1. Buatlah rangkaian seperti gambar. 

2. Koneksikan arduino pada laptop dan nyalakan program arduino

3. Masukkan program berikut pada arduino

#define trigPin 7

#define echoPin 6

void setup() {

  Serial.begin (9600);

  pinMode(trigPin, OUTPUT);

  pinMode(echoPin, INPUT);

}

void loop() {

  long duration, distance;

  digitalWrite(trigPin, LOW);

  delayMicroseconds(2); 

  digitalWrite(tri0gPin, HIGH);

  delayMicroseconds(10); // Added this line

  digitalWrite(trigPin, LOW);

  duration = pulseIn(echoPin, HIGH);

  distance = (duration/2) / 29.1;

    Serial.print(distance);

    Serial.println(" cm");

  delay(500);

}

Buka Serial monitor di IDE Arduino
4. Posisikan sensor dengan jarak 5 cm sesuai dengan tampilan pada serial monitor.
5. Catat tegangan output pada sensor
6. Ulangi percobaan dengan jarak sensor sejauh 10 cm, 15 cm, 20 cm dan 25 cm.
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Gambar Rangkaian

LEMBAR KERJA

	Jarak Sensor
	Tegangan Output

	5 cm
	6,3mV

	10 cm
	11,4 mV

	15 cm
	10,2 mV

	20 cm
	24,6 mV

	25 cm
	33,3 mV


V. TUGAS 
1. Analisa bagaimana pengaruh tegangan output sensor dengan jarak. 

2. Gambarkan arah aliran arus pada rangkaian.

3. Jelaskan fungsi dari masing-masing komponen.
4. Jelaskan fungsi dari masing-masing baris dalam pemrograman arduino.
IV.PEMBAHASAN

HC-SR04 adalah sebuah modul yang berfungsi untuk melakukan pengukuran jarak suatu benda/ halangan dengan memanfaatkan sinyal suara ultrasonic. Performa yang stabil dan akurasi yang tinggi dengan harga yang murah merupakan kelebihan dari HC-SR04. Karena kelebihannya, HC-SR04 banyak dipakai dalam berbagai aplikasi pengukuran jarak. Sensor HC-SR04 adalah versi low cost dari sensor ultrasonic PING buatan parallax. Perbedaaannya terletak pada pin yang digunakan. HC-SR04 menggunakan 4 pin sedangkan PING buatan parallax menggunakan 3 pin. Pada Sensor HC-SR04 pin trigger dan output diletakkan terpisah. Sedangkan jika menggunakan PING dari Parallax pin trigger dan output telah diset default menjadi satu jalur. Tidak ada perbedaaan signifikan dalam pengimplementasiannya. Jangkauan karak sensor lebih jauh dari PING buatan parallax, dimana jika ping buatan parllax hanya mempunyai jarak jangkauan maksimal 350 cm sedangkan sensor HC-SR04 mempunyai kisaran jangkauan maksimal 400-500cm.
Pada praktikum ini, akan dilakukan percobaan dengan menggunakan sensor jarak HCSR 04 dengan menggunakan board mikrokontroler Arduino UNO R3 untuk mengamati karakteristik dari sensor jarak HCSR 04 dengan perubahan output yang berupa beda tegangan terhadap jarak sensor dan akan ditampilkan pada serial monitor dari IDE Arduino untuk hasil keluaran dari sensor HCSR 04. Dalam praktikum ini dibutuhkan peralatan Arduino UNO, HCSR 04, jumper, dan sumber tegangan.

Pertama yaitu merangkai rangkaian sesuai dengan gambar rangkaian yang terdapat pada modul. Pada praktikum kali ini, HCSR 04 diberikan tegangan sumber 5V yang berasal dari arduino dan grounding. Untuk pin echo sensor dipasangkan dengan pin  sedangkan pin trigger sensor dipasangkan dengan pin 7 arduino. Setelah rangkaian dirangkai dengan benar maka selanjutnya yaitu membuat program atau source code yang ada pada modul dan mengupload atau flashing ke board arduino uno. Setelah program berjalan maka membuka serial monitor pada IDE Arduino untuk mengetahui data yang dikirim oleh sensor HCSR 04.

Setelah rangkaian berjalan dengan benar maka selanjutnya yaitu mengambil data pengamatan jarak sensor dan tegangan output sensor yaitu berupa 5 kolom perlakuan sensor ketika berada pada jarak 5cm, 10cm, 15cm, 20cm, dan 25cm. Pada kolom pertama mengambil data sensor berada pada jarak sejauh 5cm maka didapatkan tegangan output sensor HCSR 04 sebesar 6,3mV. Pada kolom kedua mengambil data sensor berada pada jarak sejauh 10cm maka didapatkan tegangan output sensor HCSR 04 sebesar 11,4mV. Pada kolom ketiga mengambil data sensor berada pada jarak sejauh 15cm maka didapatkan tegangan output sensor HCSR 04 sebesar 16,2mV. Pada kolom keempat mengambil data sensor berada pada jarak sejauh 20cm maka didapatkan tegangan output sensor HCSR 04 sebesar 24,6mV. Pada kolom kelima mengambil data sensor berada pada jarak sejauh 25cm maka didapatkan tegangan output sensor HCSR 04 sebesar 33,3mV.
Berdasarkan data percobaan yang didapat, maka dapat dianalisa bahwa pada saat sensor HCSR 04 berada pada jarak dekat maka tegangan output yang dikeluarkan relatif kecil dan saat sensor HCSR 04 berada pada jarak jauh maka tegangan output yang dikeluarkan relatif tinggi. Hal ini disebabkan karena perubahan PWM atau lebar pulsa yang dibaca oleh HCSR 04 melalui pin echo sehingga semakin jauh jarak yang diukur maka lebar pulsa akan semakin lebar sehingga tegangan yang dibaca semakin besar. Maka perubahan tegangan terhadap jarak menjadi linier sehingga mudah untuk dikonversi menjadi jarak.
VII. KESIMPULAN

Berdasarkan praktikum yang telah dilakukan maka didapatkan kesimpulan sebagai berikut :

1. Sensor mengirimkan sinyal trigger untuk mulai mendeteksi jarak diantara sensor dan penghalang.

2. Untuk dapat mengetahui jarak diantara sensor dan penghalang, dapat diketahui dengan cara menyambungkan pin echo pada Arduino yang keluarannya berupa sinyal pantulan dari sinyal yang dikirim oleh pin trigger.

3. Respon sensor HCSR – 04 terhadap jarak dan tegangan terjadi secara linear.

4. Semakin jauh jarak antara sensor HCSR – 04 maka semakin besar tegangan yang terukur pada pin echo.
5. Semakin dekat jarak antara sensor HCSR – 04 maka semakin kecil tegangan yang terukur pada pin echo.
6. Perbedaan tegangan pada setiap jarak yang berbeda terjadi karena pengaruh dari lebar pulsa yang dihasilkan oleh pin echo yang digunakan untuk merubah pulsa yang diterima menjadi satuan jarak baik cm ataupun inci.

MODUL VI
SENSOR GAS (MQ-6)
I. TUJUAN PRAKTIKUM
Memahami karakteristik sensor gas (MQ-6)
II. ALAT DAN BAHAN 
1. MQ-6
2. Buzzer active 5V
3. Breadboard
4. Kabel Jumper
5. Laptop dengan software arduino
6. Korek Api

7. Penggaris

III. DASAR TEORI

Sensor MQ-Series adalah sensorpendeteksi berbagai macam gas dengan harga yang relatif murah. Salah satujenisnya adalah MQ-6. Sensor ini mempunyai kemampuan untuk mendeteksi kadar gas,khususnya LPG, iso-butane, propane pada kisaran 300ppm - 10.000ppm diudara. Sensor ini juga bisa mendeteksi kadar alkohol dan asap tetapi dengansensitivitas yang lebih rendah, seperti terlihat pada gambar. MQ-6 bisadigunakan baik untuk peralatan rumah tangga maupun industri, misalnyamendeteksi kebocoran tabung gas di dapur, atau mendeteksi adanya kebakaran dariasap yang dihasilkannya.
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IV. PERCOBAAN 
1. Buatlah rangkaian dengan mengikuti tabel berikut.
	Arduino Uno
	MQ-6
	Buzzer

	Vcc
	Vcc
	-

	GND
	GND
	GND

	A0
	AO
	-

	D7
	-
	Vin


2. Koneksikan arduino pada laptop dan nyalakan program arduino

3. Masukkan program berikut pada arduino

#define dataIn A0


#define buzzer 3


void setup()


{      


Serial.begin(9600);

         
pinMode(buzzer,OUTPUT);


}


void loop()


{

 
int Val = analogRead(dataIn);         


Serial.println(Val);                 


Val = map(Val,0,1023,0,255);           

 
analogWrite(buzzer,Val);               

 
delay(10);      


}
4. Tekan tombol pada korek api untuk mengeluarkan gas tanpa menyalakan api, dekatkan korek ke sensor pada jarak 2 cm.
5. Lakukan percobaan yang sama dengan jarak korek api sejauh 4 cm, 6 cm dan 8 cm.
LEMBAR KERJA

	Jarak korek api
	Suara yang dihasilkan buzzer

	Tanpa Korek api
	Sangat Pelan

	2 cm
	Sangat Keras

	4 cm
	Keras

	6 cm
	Sedang

	8 cm
	Pelan


V. TUGAS 
1. Analisa bagaimana pengaruh kondisi gas disekitar sensor terhadap tingkat kekerasan bunyi buzzer. 

2. Gambarkan arah aliran arus pada rangkaian.

3. Jelaskan fungsi dari masing-masing komponen.
4. Jelaskan fungsi dari masing-masing baris dalam pemrograman arduino.
IV. PEMBAHASAN

MQ-6 sensor adalah sensor yang berbahan dasar senyawa ZnO2 sebagai pendeteksi bau gas. Sensor ini adalah sensor bahan bakar gas cair sederhana (LPG), cocok untuk mendeteksi konsentrasi LPG (terdiri dari sebagian besar propane dan butana) yang berada di udara. MQ-6 sensor dapat mendeteksi konsentrasi gas apapun lebih sensitif terhadap gas butana dan propana yang merupakan kandungan dari gas elpiji mulai dari 200 sampai 10000ppm yang berada di udara bebas yang tercampur dengan Oksigen. Sensor ini memiliki sensitivitas yang tinggi dan waktu respon yang cepat. Output sensor adalah resistansi analog. Rangkaian pengontrol sangat sederhana semua yang perlu dilakukan adalah dengan menggunakan catu daya 5V, Ground , dan menghubungkan output ke ADC atau modul mikrokontroler sehingga dapat diproses dalam rangkaian sistem otomatisasi  yang diinginkan sehingga dapat membaca nilai analog. Sensor ini dibuat oleh produsen elektronik dalam paket kerja yang sama dengan MQ-3 sensor alkohol sehingga sensor MQ-6 ini juga dapat mendeteksi konsentrasi gas alkohol di udara dengan sensitivitas yang rendah.
Pada praktikum ini, akan dilakukan percobaan dengan menggunakan sensor gas MQ-6 dengan menggunakan board mikrokontroler Arduino UNO R3 untuk mengamati karakteristik dari sensor gas MQ-6 dengan perubahan konsentrasi gas sekitar dan akan ditampilkan pada serial monitor dari IDE Arduino untuk hasil keluaran dari sensor gas MQ-6. Dalam praktikum ini dibutuhkan peralatan Arduino UNO, sensor gas MQ-6, jumper, dan sumber tegangan.


Prosedur kerja yang pertama yaitu merangkai rangkaian seperti gambar rangkaian dimana memberikan sumber tegangan ke sensor gas MQ-6 dengan tegangan 5V dan untuk output sensor dihubungkan dengan pin analog (A0) Arduino untuk membaca tegangan output sensor gas MQ-6. Setelah rangkaian terangkai dengan benar maka selanjutnya yaitu membuat program atau source code sesuai dengan modul dan flashing atau uploading ke board Arduino UNO. Setelah program berjalan maka membuka serial monitor pada IDE Arduino untuk mengetahui data yang dikirim oleh sensor gas MQ-6.

Setelah rangkaian berjalan dengan benar maka selanjutnya yaitu mengambil data pengamatan jarak sensor dengan sumber gas korek dan suara yang dihasilkan buzzer yaitu berupa 5 kolom perlakuan sensor ketika berada tanpa sumber gas, dengan sumber gas pada jarak 2cm, 4cm, 6cm, dan 8cm. Pada kolom pertama mengambil data sensor tanpa sumber gas maka suara yang dihasilkan buzzer sangat pelan. Pada kolom kedua mengambil data sensor berada pada sumber gas dengan jarak sejauh 2cm maka suara yang dihasilkan buzzer sangat keras. Pada kolom ketiga mengambil data sensor berada pada sumber gas dengan jarak sejauh 4cm maka suara yang dihasilkan buzzer keras. Pada kolom keempat mengambil data sensor berada pada sumber gas dengan jarak sejauh 6cm maka suara yang dihasilkan buzzer sedang. Pada kolom kelima mengambil data sensor berada pada sumber gas dengan jarak sejauh 8cm maka suara yang dihasilkan buzzer pelan.

Berdasarkan data percobaan yang didapat, maka dapat dianalisa bahwa pada saat sensor gas MQ-6 berada pada daerah tanpa gas buzzer berbunyi sangat pelan karena nilai ADC yang dikirimkan sensor kecil dan PWM yang dihasilkan oleh arduino kecil sehingga suara buzzer yang berbunyi pelan. Ketika sensor didekatkan dengan sumber gas korek dengan jarak 8cm, 6cm, 4cm, dan 2cm maka suara yang dihasilkan dari pelan, sedang, keras, dan sangat keras dapat terjadi dikarenakan sensor mendeteksi kepekatan gas korek terhadap udara sekitar sehingga membuat tegangan analog yang dihasilkan sensor semakin besar sehingga membuat PWM yang dihasilkan Arduino semakin meningkat dan dapat membuat bunyi buzzer semakin keras.
VII. KESIMPULAN

Berdasarkan praktikum yang telah dilakukan maka didapatkan kesimpulan sebagai berikut :

1. Output dari sensor MQ6 berupa tegangan analog.

2. Respon sensor MQ6 terhadap gas asap ataupun gas metana terhadap tegangan terjadi secara linear.

3. Semakin besar intensitas gas yang terdeteksi, maka semakin besar pula tegangan yang dihasilkan oleh MQ6.

4. Semakin kecil intensitas gas yang terdeteksi, maka semakin kecil pula tegangan yang dihasilkan oleh MQ6.

5. Semakin keras atau lirihnya buzzer, dapat kita atur dengan cara mengubah program yang akan kita upload pada mikrokontrol.

MODUL VII
MOTOR DC
I. TUJUAN PRAKTIKUM
Memahami karakteristik pengaturan motor DC 
II. ALAT DAN BAHAN 
1. 2 buah motor dc
2. Arduino Uno
3. Kabel Jumper
4. Laptop dengan software arduino
III. DASAR TEORI

Motor DC adalah motor listrik yang memerlukan suplai tegangan arus searah pada kumparan medan untuk diubah menjadi energi gerak mekanik. Kumparan medan pada motor dc disebut stator (bagian yang tidak berputar) dan kumparan jangkar disebut rotor (bagian yang berputar). Motor arus searah, sebagaimana namanya, menggunakan arus langsung yang tidak langsung/direct-unidirectional. Motor DC memiliki 3 bagian atau komponen utama untuk dapat berputar sebagai berikut.
Kutub medan. Motor DC sederhana memiliki dua kutub medan: kutub utara dan kutub selatan. Garis magnetik energi membesar melintasi ruang terbuka diantara kutub-kutub dari utara ke selatan. Untuk motor yang lebih besar atau lebih komplek terdapat satu atau lebih elektromagnet. 
Current Elektromagnet atau Dinamo. Dinamo yang berbentuk silinder, dihubungkan ke as penggerak untuk menggerakan beban. Untuk kasus motor DC yang kecil, dinamo berputar dalam medan magnet yang dibentuk oleh kutub-kutub, sampai kutub utara dan selatan magnet berganti lokasi. 
Commutator. Komponen ini terutama ditemukan dalam motor DC. Kegunaannya adalah untuk transmisi arus antara dinamo dan sumber daya.
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Motor DC
IV. PERCOBAAN 
1. Buatlah rangkaian seperti gambar. 

2. Koneksikan arduino pada laptop dan nyalakan program arduino

3. Masukkan program berikut pada arduino

void setup(){
 
pinMode(1,OUTPUT);
 
pinMode(8,OUTPUT);

}

void loop(){
 
digitalWrite(1,LOW);
 
digitalWrite(8,LOW);
 
delay(5000);


}
4. Catat kondisi pada kedua motor DC
5. Lakukan percobaan yang sama dengan mengubah program arduino sebagai berikut.

void setup(){
 
pinMode(1,OUTPUT);
 
pinMode(8,OUTPUT);

}

void loop(){
 
digitalWrite(1,LOW);
 
digitalWrite(8,HIGH);
 
delay(5000);


}
6. Catat kondisi pada kedua motor

7. Lakukan percobaan yang sama dengan mengubah program arduino sebagai berikut.


void setup(){
 
pinMode(1,OUTPUT);
 
pinMode(8,OUTPUT);

}

void loop(){
 
digitalWrite(1,HIGH);
 
digitalWrite(8,LOW);
 
delay(5000);


}
8. Catat kondisi pada kedua motor

9. Lakukan percobaan yang sama dengan mengubah program arduino sebagai berikut.


void setup(){
 
pinMode(1,OUTPUT);
 
pinMode(8,OUTPUT);

}

void loop(){
 
digitalWrite(1,HIGH);
 
digitalWrite(8,HIGH);
 
delay(5000);


}
10. Catat kondisi pada kedua motor
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Gambar Rangkaian

LEMBAR KERJA
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V. TUGAS 
1. Analisa bagaimana pengaruh kondisi output digital terhadap kondisi motor DC. 

2. Gambarkan arah aliran arus pada rangkaian.

3. Jelaskan fungsi dari masing-masing komponen.
4. Jelaskan fungsi dari masing-masing baris dalam pemrograman arduino.

IV. PEMBAHASAN

Motor DC adalah jenis motor listrik yang bekerja menggunakan sumber tegangan DC. Motor DC atau motor arus searah sebagaimana namanya, menggunakan arus langsung dan tidak langsung/direct-unidirectional. Motor DC digunakan pada penggunaan khusus dimana diperlukan penyalaan torque yang tinggi atau percepatan yang tetap untuk kisaran kecepatan yang luas.
Pada praktikum ini, akan dilakukan percobaan dengan 2 motor DC dengan menggunakan board mikrokontroler Arduino UNO R3 untuk mengontrol dan mengamati kerja dari motor DC dengan cara memberikan kondisi yang berbeda pada tiap pin yang terhubung oleh motor DC. Dalam praktikum ini dibutuhkan peralatan Arduino UNO, motor DC, jumper, dan sumber tegangan.
Prosedur kerja yang pertama yaitu merangkai rangkaian seperti gambar rangkaian dimana memberikan tegangan sumber motor dengan pin digital Arduino dan ground ke pin ground motor. Dalam percobaan ini menggunakan 2 buah motor DC yang dihubungkan dengan pin 1 untuk motor kiri dan pin 8 untuk motor kanan. Setelah rangkaian terangkai dengan benar maka selanjutnya yaitu membuat program atau source code sesuai dengan modul dan flashing atau uploading ke board Arduino UNO.

Setelah rangkaian berjalan dengan benar maka selanjutnya yaitu mengambil data pengamatan kondisi motor yang masing-masing pin yang tersambung motor diberi logika yang berbeda yaitu berupa 4 kolom perlakuan motor ketika pin D1 berlogika 0 dan pin D8 berlogika 0, pin D1 berlogika 0 dan pin D8 berlogika 1, pin D1 berlogika 1 dan pin D8 berlogika 0, pin D1 berlogika 1 dan pin D8 berlogika 1. Pada kolom pertama mengambil data saat pin D1 berlogika 0 dan pin D8 berlogika 0 maka kondisi motor kiri mati dan motor kanan mati, pada kolom kedua mengambil data saat pin D1 berlogika 0 dan pin D8 berlogika 1 maka kondisi motor kiri mati dan motor kanan hidup, pada kolom ketiga mengambil data saat pin D1 berlogika 1 dan pin D8 berlogika 0 maka kondisi motor kiri hidup dan motor kanan mati, pada kolom keempat mengambil data saat pin D1 berlogika 1 dan pin D8 berlogika 1 maka kondisi motor kiri hidup dan motor kanan hidup. 
Berdasarkan data percobaan yang didapat, maka dapat dianalisa bahwa pada saat pin digital yang tersambung oleh motor DC diberi logika 1 atau high maka pin digital akan mengeluarkan tegangan sebesar 5V sehingga pin digital tersebut dapat menyuplai tegangan motor dan pin motor lainnya dihubungkan ke ground sehingga arus dapat mengalir dan dapat menggerakkan motor. Sedangkan pada saat pin digital yang tersambung oleh motor DC diberi logika 0 atau low maka pin digital akan menggeluarkan tegangan sebesar 0V sehingga pin tersebut menjadi seperti pin ground sehingga tidak ada tegangan yang menyuplai motor sehingga tidak ada arus yang mengalir dan motor DC akan berhenti.
VII. KESIMPULAN
Berdasarkan praktikum yang telah dilakukan maka didapatkan kesimpulan sebagai berikut :

1. Untuk dapat menggerakan motor kanan, kita harus memberikan nilai high pada pin 8 sehingga pin 8 pada Arduino mengeluarkan tegangan sebesar 5 V dan motor akan berputar.

2. Untuk dapat memberhentikan motor kiri, kita harus memberikan nilai low pada pin 8 sehingga pin 8 pada Arduino mengeluarkan tegangan sebesar 0 V dan motor akan berhenti berputar.

3. Untuk dapat menggerakan motor kiri, kita harus memberikan nilai high pada pin 1 sehingga pin 1 pada Arduino mengeluarkan tegangan sebesar 5 V dan motor akan berputar.

4. Untuk dapat memberhentikan motor kanan, kita harus memberikan nilai low pada pin 1 sehingga pin 1 pada Arduino mengeluarkan tegangan sebesar 0 V dan motor akan berhenti berputar.

5. Waktu tunda atau delay pada program berfungsi untuk menunda eksekusi program selama beberapa detik sebelum melanjutkan instruksi selanjutnya.

6. Pada program yang digunakan pada praktikum, waktu tunda tidak akan ada pengaruhnya kecuali kita menggabungkan beberapa kondisi ke dalam satu skecth sehingga antara kondisi hanya dipisahkan oleh instruksi delay, maka fungsi delay akan dapat kita amati sebagai fungsi tunda antar kondisi.
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