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ABSTRACT

Danang Prasetyo, 2009. Wajan Bolic 180° Rotates Up Controlled Based with
microcontroller ATMEGA8535 . Diploma Degree Computer Science,
Computer Engineering, Science and Mathematics Faculty, Sebelas Maret
University of Surakarta.

Wajan bolic is a useful tool for collecting and focusing the wireless signal to a
point. The tool |s based on frylng pan alumlnum foil Ppaper peralon. The materials
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ABSTRAK

Danang Prasetyo. 2009. “Kendali Antena Wajan Bolic Berputar 180°
Berbasis Mikrokontroler ATMega8535”.

Tugas Akhir, Surakarta: Fakultas Matematika dan IImu Pengetahuan Alam
Sebelas Maret Surakarta, Juni 2009.

Wajan bolic adalah sebuah alat yang berguna untuk pengumpul dan
memfokuskan sinyal wireless ke sebuah titik. Alat ini berbahan wajan, peralon
kertas alumunlum f0|l Bahan — bahn yang digunakan merupakan bahan yang

an-bersifat kan dan memantulkan. Bentuk

un kendali wajan bolic
ireless yang befungsi
nsi 2.4 GHz dan USB

Wajan bolic. Bahasa
88535 adalah bahasa

terfokus kesebuah arah tertentuhReningkatanduat inyal pada wajan bolic ini bisa
mencapai 25% sampai 30%.

Kata kunci- Wajan bolic, mikrokontroler ATMega8535, motor servo, wireless
LAN
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BAB |

1.1 Latar Belakang Masalah
Jaringan Wireless adalah jaringan dengan media transmisi tanpa kabel.

Wireless sangat bermanfaat untuk mengatasi problem lokasi misalnya pembangunan

sinyal Wireless yang

adanya antena untuk

Wajan dan Wifi USB “adapter 2,4°GHz dapat digunakan untuk membuat
sebuah antena High Gain yang berfungsi untuk memperkuat sinyal. Antena High
Gain tersebut biasa disebut dengan antena Wajan Bolic. Biaya pembuatan antena
tersebut relatif murah, selain itu proses pembuatannya juga relatif mudah.
Pemasangan dan instalasi wajan bolic sulit mendapatkan sinyal yang diinginkan

karena kurang tepat arah sinyalnya.
1.2 Rumusan Masalah

Perumusan masalah dalam Tugas Akhir ini yaitu:
Bagaimana merancang antena wajan bolic yang dapat diputar dengan motor

servo menggunakan mikrokontroler ATMega 8535 ?



1.3 Batasan Masalah
Tugas akhir ini mempunyai batasan masalah sebagai berikut :
1. Membuat antena Wajan Bolic dengan Wifi USB adapter 2,4 GHz.
2. Menggunkan gear box dan motor servo untuk menggerakan wajan bolic.

1.4 Tujuan dan Manfaat

1.4.1 Tujuan

manfaatnya adala
1. Bagi Penulis
a. Untuk menerapkan ilmu o ang penulis peroleh selama menjalani
perkuliahan.
b. Untuk memperluas pengetahuan penulis mengenai sistem jaringan wifi
yang dikontrol suatu perangkat melalui mikrokontroler ATMega8535 .
2. Bagi Masyarakat
Diharapkan dapat mempermudah penggunaan wajan bolic dalam
instalasi mencari sinyal yang diinginkan.
3. Bagi Mahasiswa dan pembaca lainnya
Merupakan tambahan referensi bacaan dan informasi khususnya bagi mahasiswa

jurusan Teknik Komputer yang sedang menyusun Tugas Akhir.



1.5 Sistematika Penulisan

Penulisan tugas akhir ini terdiri dari 5 bab dimana sistimatika pembahasannya
adalah sebagai berikut:
Bab 1 : Bab ini menguraikan latar belakang, tujuan, manfaat, pembatasan

masalah, metode penelitian dan sistimatika dari tugas akhir ini.

Bab Il ori-teort'y dukung tugas akhir ini.

Bab 11 i tuhan dan perancangan alat.

Bab IV Kan m& is hatd ware dan software.
Bab V ; i an dan sa elakukan pengujian alat.



BAB 11
LANDASAN TEORI

2.1 Gelombang Radio

2.1.1.

Gelombang radio merambat merambat dari permukaan bumi dan

merambat ke angkasa dengan berbagai arah (membentuk sudut) relative

dipancarkan kesegala arah. Ada d% komponen gelombang radio, yaitu

Ry,

=
na

Pania '

waktu atau iarak

Gambar 2.1. Gelombang radio

Frekuensi

Gelombang radio memancarkan sinyal-sinyal radio. Gelombang ini
mempunyai panjang gelombang dari range yang sangat kecil (kurang dari 1
cm) sampai puluhan hingga ratusan meter. Frekuensi gelombang radio sama
dengan jumlah siklus sempurna yang terjadi dalam 1 detik. Semakin lama

waktu siklusnya, semakin panjang gelombang dan semakin pendek



2.1.2.

2.1.3.

frekuensinya. Semakin pendek siklus waktunya, semakin pendek panjang
gelombangnya dan semakin tinggi frekuensinya.

Satuan frekuensi dinyatakan dengan Hertz (Hz). Biasanya diukur dan
dinyatakan dalam ribuan Hertz (kilohertz, kHz), jutaan hertz (MHz), bahkan
dalam milyaran hertz (GHz).

1Hz =1siklus per detik
1kHz =1.000 si
1 MHz = 1.000%C

dengan semua hal yang dijumpainya seldma perjalanan menuju ke suatu titik.
Sinyal berinteraksi dengan pohon, bukit, bangunan, genangan air, atmosfer
bumi, orang, kendaraan dan hal lain yang ditemui.
Atenuasi

Atenuasi adalah rugi-rugi (loss) terhadap amplitudo (simpangan siklus
tersebesar dari sebuah sinyal) yang terjadi ketika sinyal berjalan melewati
sebuah kawat, udara bebas atau melewati sebuah hambatan. Penyebab dari
atenuansi antara lain adalah banyaknya pahon — pohon yang tinggi dan besar,
gedung - gedung Semakin pendek gelombang sinyal wireless, maka akan
semakin mudah terlemahkan (attenuated) ketika melewati sebuah objek.
Semakin panjang gelombang sinyal wireless, semakin sulit untuk dilemahkan

oleh objek yang dilewatinya.



2.1.4. Free Space Wave

2.15.

2.1.6.

Gelombang free space adalah sebuah sinyal yang mengalami
propagasi dari titik A ke titik B tanpa melewati hambatan. Sinyal mencapai
titik tujuan dengan amplitude yang sama seperti ketika dia meninggalkan titik

asal karena amplitudonya tidak terkurangi atau terlemahkan oleh objek. Satu-

akibat propagasi
tidak ada hamibatan

dua ha

: vX)
' secarﬁhm Sem

e . :
§ ireles ewati &ham an saat dia bergerak
titikeB, s %a adi :

30 GHz dengan ukuran fisik panjang gelombang dari 30 cm sampai 1 cm.

sinyal gelombang mikro dipantulkan objek yang lebih besar dari panjang
gelombang, seperti bangunan, mobil, tanah lapang, dan permukaan air.

Setiap kali sinyal gelombang mikro dipantulkan, amplitude akan terkurangi.
Pantulan gelombang mikro bisa jadi sebuah keuntungan, tetapi bisa juga
menimbulkan kerugian. Keuntungannya adalah seringkali ppantulan dari
bangunan atau permukaan air membuat link gelombang mikro akan bekerja
meskipun ada halangan, seperti pohon-pohon yang menghalangi sinyal secara
langsung. Kerugian dari pantulan gelombang mikro adalah sebuah fenomena

yang dikenal dengan nama multipath.



Multipath terjadi ketika pantulan menyebabkan adanya lebih dari satu sinyal
(sinyal ganda) yang merupakan hasil pantulan (copy signal) yang mencapai
penerima (receiver) pada waktu yang berbeda.

2.1.7. Difraksi

Difraksi (diffraction) dari sinyal wireless dapat terjadi jika sebagian

di dalam sistem radio, televisi, radar. A ntenabiasanya bekerja di udara atau outer

space, namun dapat juga bekerja di dalam air bahkan tanah dan batu.

Antena adalah susunan konduktor yang membangkitkan radiasi
elektromagnetik dalam tegangan tertentu dan menghubungkan dengan aliran elektrik
atau dapat ditempatkan di medan elektromagnetik. Medan elektromagnetik yang
dihasilkan antena dapat mempengaruhi arus bolak-balik di dalam antena dan
tegangan di antara dua terminal tersebut.

Antena digunakan untuk pertama kalinya , tahun 1989 oleh Heinrich Hertz
(1857-1894), vyang tujuannya untuk membuktikan keberadaan gelombang
elektromagnetik yang sebelumnya telah diprediksi oleh James Clerk Maxwell. Hertz

bahkan meletakkan emitter dipole dalam fical point pada reflector parabola.



Asal kata antena berhubungan dengan apa diciptakan oleh Guglielmo
Marconi. Pada tahun 1895, Marconi mencoba untuk menguji adanya gelombang radio
dengan menggunakan tiang yang tingginya 2,5 meter dan kawat. Kawat digunakan
sebagai radiasi dan menerima aliran listrik. Dalam bahasa Itali dikenal sebagai
I’antena centrale dan kawat yang melilitnya disebut I’ antena.

(Sumber : http://digilib.petra.ac.id

1. sifat- sif ante

gelomban 9

frekuensi menengal
dekat dengan bumi.

4. antena untuk frekuensi lebih tinggi akan baik, kalau menggunakan polarisasi
horisontal.

5. dalam komunikasi jarak pandangakan dapat diperoleh tenaga isyarat yang
maksimum apabila pada ujung-ujung yang sama terdapat polaritas yang sama.
2.2.1 Polarisasi Antena
Sinyal radio elektromagnetik berpropagasi melalui udara dalam dua polarisasi,
medan listrik (E-field) dan medan magnet (H-field), yang saling tegak lurus
90 derajat satu sama lain. Polarisasi antena relatif terhadap medan listrik (E-
field) dari antena.
2.2.1.1. Polarisasi Horizontal



2.2.13.

2.2.1.4.

E-field Horizontal, antena mempunyai polarisasi horizontal. Jika
elemen antena horizontal (sejajar) terhadap permukaan tanah dan e-

field juga horizontal

Tampak atas

v

zontal

polarisasi vertikal. Jika elemen
antena vertikal terhadap permukaan tanah dan e-field juga vetikal.
Polarisasi Circular

Polarisasi circular banyak digunakan dalam jaringan wireless.
Dengan polarisasi circular, e-field berputar secara konstan terhadap
antena. Ada dua jenis turunan polarisasi circular berdasarkan cara
membuatnya, yaitu left hand circular dan right hand circular. E-field
pada right hand circular berputar searah jarum jam ketika
meninggalkan antena. E-field pada left hand circular berputar
berlawanan arah jarum jam ketika meninggalkan antena.

Cross Polarisasi

Cross polarisasi dan polarisasi circular sepertinya mirip, tetapi

sebenernya mereka berbeda. Cross polarisasi terjadi ketika antena



pemancar mempunyai polarisasi vertical, sedangkan antena penerima
mempunyai polarisasi horizontal atau kebalikannya.

Antena yagi polarisasi Antena yagi polarisasi vertikal

A —— 08 —> +H

Loss

anm%

- 3. Cro larisasi
na yang mempunyai cros larisasl akan mempunyai
erugian=—sebesa ini antena tersebut diatenuasi

ilemah% i

@ Sebuah sinyal yang
ilemh

dilemahkan akan hingga tersisa 1/100 dari
poweraslinya, Kéun a0 dapatidieroleh dari cross polarisasi
ini adalaf or gurangi inteff rens esar 20 dB atau hampir 100%
(99%). Mengurang erferensi 99% berarti hanya memiliki 1%
noise.

2.2.2 Karakteristik Antena
Antena memiliki beberapa karakteristik, yaitu sebagai berikut :
2.2.2.1.Antena Direktivitas
Pada karakter ini, antena akan meradiasikan power dari wireless. Jadi
antena menerima energi sinya melalui saluran transmisi/kabel coaxial
(tansmission line) yang terhubung ke transmitter dan melemparkan
energy wireless tersebut ke udara bebas. Antena akan memfokuskan

10



energy wireless seperti cahaya lampu senter yang dipantulkan

reflektornya.

2.2.2.2.Antena Pola Radiasi

Antena menunj an meradiasikan hamper semua

power dalam satu arah (arahnya adalahidari main lobe). Antena akan

lain (side lobe).

<«—— Main lobe

Depan ) ‘g 7

GOVBE

N Null
| S 1
Q ; Side lobe
Belakang
r Pola Radiasi

Gambar diatas menunjukkan pola radiasi horizontal dari sebuah
antena. Selain itu, terlihat main lobe dan side lobe. Main lobe
mengarah ke depan antena dan beberapa side lobe ada dibelakang
antena. Null adalah retakan disisi antena.

Semua antena memberikan arah (direktivitas) yang sama pada saat
mentransmisikan maupun menerima. Antena akan memancarkan
power ke arah terntentu ketika memancarkan dan menerima semua
sinyal yang datang dari arah yang sama ketika menerima.

Pola radiasi vertical antena Omnidirectional

Sebuah antena dengan omnidirectional meradiasikan kearah
horizontal mengelilingi antena, tetapi lobe-nya ada pada arah

vertical.

11



2.2.2.3.Antena Gain
Pada sistem wireless, antena digunakan untuk mengkonversikan
gelombang elektrik menjadi gelombang elektromagnetik yang dapat
merambat di udara. Kekuatan antena untuk menerima atau mengirim

sinyal dikenal sebagai antena gain atau penguatan antena. Penguatan

antena biasanya diuki

didalamnya. Mikrokontrolerjika, diartikan"secdra harafiah, berarti pengendali yang
berukuran kecil atau mikro. Sekilas mikrokontroler hampir sama dengan
mikroprosessor. Namun mikrokontroler memiliki banyak komponen yang
terintegrasi  di dalamnya misalnya Timer atau counter, sedangkan pada
mikroprosessor komponen tersebut tidak terintegrasi. Mikrokontroler sesuai untuk
tugas-tugas yang lebih spesifik, karena mikrokontroler mempunyai kapasitas memori
total sebesar 64 Kbyte dimana jumlah memori tersebut sudah termasuk memori
internal. Pada mikrokontroler memori yang digunakan biasanya adalah EPROM
(Erasable Programabel Read Only Memory), karena dapat diprogram ulang dan
dapat juga dihapus dengan sinar ultraviolet. Selain itu ada juga beberapa tipe memori
lain yang digunakan misalnya EEPROM (Electric by Erasable Programabel Read

Only Memory).

12



Mikrokontroler merupakan sebuah sistem komputer yang seluruh
atau sebagian di dalam satu chip IC, sehingga sering disebut sebagai single
chip mikrokomputer. Mikrokontroler merupakan sebuah sistem komputer
yang mempunyai satu atau beberapa tugas yang sangat spesifik, berbeda

dengan PC(Personal Computer) yang mempunyai beberapa fungsi.

Memori
=y RAM ROM
Gﬂnt_rcnl {T {T T
ﬁ Unit AddressBus[ l [ l
Data Bus | |
ALU Contral Bus < b {L <
Qutput Input
Gambaf l ram B| ig WMikrokontroler

( www.innovativeelectronics.com )

2.3.1 Mikrokontroler Atmega8535

Mikrokontroler AVR (Alf and Vegard’s Risc processor) standart memiliki
arsitektur 8 bit, dimana semua instruksi dikemas dalam kode 16-bit dan sebagian
besar instruksi dieksekusi dalam 1(satu) siklus clock. AVR berteknologi RISC
(Reduced Instruction Set Computing).

Di dalam Mikrokontroler Atmega8535, sudah berisi:

. Saluran 1/0O sebanyak 32 buah, yaitu Port A sampai Port D
. ADC (Analog to Digital Converter) 10 bit sebanyak 8 chanel.

. Tiga buah Timer/Counter

o O o o

. CPU yang memiliki 32 buah register

13



> Q@ —- o

131 Instruksi yang hanya membutuhkan 1 siklus clock
Watchdog Timer dengan osilator internal
2 buah timer/counter 8 bit

1 buah timer/counter 16 bit

Tegangan operasi 2,7V -5,5V

saat operasi.
yang terdapat pada

Mudah dalam pengoperasian
Resolusi 10 bit

Memiliki 8 masukan analog

Konversi pada saat CPU sleep

Interrupt waktu konversi selesai.

14



PCO - PCT

Veo A A & A & 4 & 4 4 4 4 r
b
FORTA DRIVERS/BUFFERS PORTC DRIVERS/BUFFERS
GND FORTA DIGITAL INTERFACE PORTC DIGITAL INTERFAGE
avee ) == >
MUX & Lo SRl 4 K TWI
4 ADC NTERFAGE
AREF —é =
. TMERS/
PROGRAM R STACK % ounTERS [T OBCILLATOR
COUNTER FOINTER
I |
FROGRAM | T INTERNAL
FLASH RN OSCILLATOR
% i 7 l XTAL1 '
| T
H INSTRUGTION GENERAL WATCHDOG
i recisTER | Ll puRpose il R S OECHUATOR —
i REGISTERS | I
,t J, XTAL2
et X
INSTRUCTION MGU CTRL.
DECODER o e N aTminG HESER:
l b z |
' INTERNAL
i C?_[:QTSSO 5 o—sf NTERRIPT CALIBRATED
OSGILLATOR
v
STATUS
AVR CPU e, —s EEFROM
=] . USART
+ COME
- NTERFACE
Ik

i

PORTB DIGITAL INTERFACE

I

FORTB DRIVERS/BUFFERS

r

i

FORTD DIGITAL INTERFACE

I

PORTD DRIVERS/BUFFERS

3

YT ¥YYY¥YTVYVYY

FBO - PET

v v ¥ v¥owvey

FDO - PD7

Gambar 2.6 Blok diagram ATmega8535
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Konfigurasi pin ATmega8535, pada Gambar2.4 berikut ini merupakan
susunan kaki standar 40 pin Mikrokontroler AVR ATmega 8535.

o
(XCK/TO) PBO ] 1 40 [ PAD (ADCO)
(T1) PB1 | 2 39 [0 PA1 (ADC1)
(INT2/AINO) PB2 ] 3 38 [0 PA2 (ADC2)
(OCO/AIN1T) PB3 ] 4 37 |0 PA3 (ADC3)
(85) PB4 O 5 36 [1 PA4 (ADC4)
(MOSI) PB5 ] 6 35 |1 PA5 (ADCS5)
(MISO) PB6 ] 7 34 [ PAG (ADCB)
(SCK) PB7 ] 8 33 [0 PA7 (ADCT7)
RESET (] 9 32 [0 AREF
vce ] 10 31 [0 GND
GND ] 11 30 [0 AvCcC
XTAL2 ] 12 29 [0 PC7 (TOSC2)
XTAL1 ] 13 28 [0 PC6 (TOSC1)
(RXD) PDO ] 14 27 [ PC5
(TXD) PD1 ] 15 26 [0 Pc4
(INTO) PD2 ]| 18 25 [ PC3
(INT1) PD3 | 17 24 b pc2
(OC1B) PD4 ] 18 23 1 PC1 (SDA)
(OC1A) PD5 ] 19 22 |3 PCO (SCL)
(ICP1) PD6 ] 20 21 |0 PD7 (0OC2)

Gambar TN dilihat pada gambar 2.3. Berdasar

gambar tersebut, dapa

t( ‘ .ry eryanto dkk. 2008) :

1. VCC merupakan pin masukan positif catu daya. Setiap piranti elektronika

ATmega8535 sebagai beri

digital membutuhkan sumber daya yang umumnya sebesar 5V. Oleh
karena itu, biasanya di PCB kit mikrokontroler selalu ada IC regulator
7805

2. GND sebagai pin ground

3. Port A (PAOQ..PA7) merupakan pin I/O dua arah dan dapat diprogram
sebagai pin masukan ADC

4. Port B (PBO0..PB7) merupakan pin 1/0O dua arah dan pin fungsi khusus,
yaitu Tmer/Counter, komparator analog, dan SPI

5. Port C (PCO0..PC7) merupakan pin I/O dua arah dan pin fungsi khusus,

yaitu TWI, komparator analog dan Timer Osilator
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6. Port D (PDO0..PD7) merupakan pin I/O dua arah dan pin fungsi khusus,
yaitu komparator analog, interupsi eksternal, dan komunikasi serial

7. Reset merupakan pin yang digunakan untuk me-reset mikrokontroler

8. XTAL1l dan XTAL2 sebagai pin masukan clock eksternal. Suatu
mikrokontroler membutuhkan sumber detak (clock) agar dapat

mengeksekusi instruksi a_di memeori. Semakin tinggi nilai

servo ada yang terbuat da Stiky, mel .
terdapat potensiometer yang digunakan sebagai sensor posisi. Potensiometer tersebut
dihubungkan dengan output shatf untuk mengetahui posisi aktual shaft. Ketika motor
dc berputar, maka output shaft juga berputar dan sekaligus memutar potensiometer.
Rangakaian kontrol kemudian dapat membaca kondisi potensiometer tersebut untuk
mengetahui posisi aktual sahft. Jika posisinya dengan yang diinginkan, maka motor
dc akan berhenti. Sudut operasi motor servo (operating angle) bervariasi tergantung
jenis motor servo. Ada 2 jenis motor servo yaitu:
a. Motor Servo Standart

Yaitu motor servo yang mampu bergerak CW dan CCW dengan sudut operasi

tertentu, misal 60°, 90°, atau 180°. Sering dipakai pada sistem robotika misalnya

untuk membuat “Robot Arm”(robot lengan).
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b. Motor Servo Continuous
Yaitu motor servo yang mampu bergerak CW dan CCW tanpa batasan sudut
operasi (berputar secara kontinyu). Sering dipakai untuk mobile robot (Heri
Andrianto, 2008).
Motor servo biasanya menggunakan tegangan supply 4.8 hingga 7.2 volt.

Berikut bentuk fisik motor servo te

Software pemrograman ac program yang digunakan untuk menulis
program. Salah satu software-nya yaitu CodeVisionAVR program ini mendukung
berbagai macam jenis mikrokontroler diantaranya mikrokontroler ATmega8535.
Program ini juga mendukung berbagai macam bahasa pemrograman diantaranya
adalah bahasa assembler dan bahasa C.

Software Downloader adalah software yang digunakan untuk mendownload
program yang berekstensi “.hex” ke mikrokontroler salah satunya jenis
mikrokontroler ATmega8535.

2.7.1. Cara men-download progam ke mikrokontroler
Rangkaian Minimum System ATmega8535 sudah terdapat rangkaian
downloadernya yaitu tinggal menghubungkan minimum sytem dengan port DB25.

Langkah pertama yang dilakukan adalah membuat listing program yang dibuat
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menggunakan software CodeVisionAVR Evaluation yang menggunakan bahasa C,

seperti tampak pada Gambar 2.9.

ject Tools Settings ‘Windows Help

&~ =)

finclude <mega@f35.h-
finclude <delay.h=

1
2
3
4| st Declare your global variables here
5 typedef unsigmed int uintlé_t:
B
7
2

gdefine SIG outl PORIE. O
fdefine SIG_inl DINE. 0

9 gdefine SIG_dirl DDEE. 0

10/ #define kiri PORTA.O

1| #define kanan PORTA. L

12

13 wintle t U=1;

14

15 woid majul)

16

178 ¢

188 dint k:

19

20 for (k=0;k<30;k++)

21 {

22

q 23 kiri=1l;

24

25 delay_us(2300);

26 kiri=0;

“.hex”, untuk mengubahnya menjadi file yang berekstensi “.hex”, yaitu dengan cara

“build” atau dengan menekan tombol “Shift+ f9”, maka akan tampak seperti pada
Gambar 2.10.
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Compiler |

Chip: &Ttiny13

Memary modek Ting

Optimize for: Size

[s)printf features: int, width
[g)zcanf features: int, width
Promote char to int: Mo

char is unsigned: Yes

& bit enums: Yes

Automatic register allocation: On

250 line(s] compiled
No errars
Mo warnings

Bit variables size: 0 byte(s)
D ata Stack area: G0k ta BFh

[rata Stack size: 16 byte(s]
Estimated Data Stack uzage: 2 byte(s]

Global wariables size; O byte[s)

Hardware Stack area 70k ko 3Fh
Hardware Stack, size: 48 byte(z]

Heap size: 0 bytez]
EEFROM uszage: 0 byte(s) (0.0% of EEPROM]

0t prosesCompil

Chip: 4T megal535
Clock frequency: 4.000000 MHz
Program type: Application
temaony madel: Small

Optimize far: Size

[s]printf features: int, width
[z]zzant features: int, width
Fromate char ta int: No

char iz unsigned: Yes

global const stored in FLASH: No
8 bit enums: Yes

Erhanced core instructions: On
Automatic register allacation: On

EE37 line(z] compiled
Ho errors
2 waming(s)

Bit wariables size: O byte[s)

Data Stack area BOh ko DFh
Data Stack size: 128 byte(z]
Estimated Data Stack usage: 4 byte[s)

RéM Global variables area EOhto E1h
Rk Global variables size: 2 byte(s)

Hardware Stack area: E2h to 25Fh
Hardware Stack size: 382 byte(z]

Heap size: 0 byte(s]

EEPROM uzage: 0 byte(s], 0.0% of EEPROM
Program size: 755 words (1510 bytes], 18.4% of FLASH

] l %’ PFrogram the chip ,J [x Lancel

Gambar 2.10 Screenshot proses “Build”
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Pada langkah selanjutnya, untuk proses pengisian program (flash
programing) ke mikrokontroler ATmega8535 yaitu dengan cara menekan tombol
“program the chip”, maka akan tampil seperti yang ditunjukkan pada Gambar 2.11
(a) dan (b).

FLASH programming

FLASH erasure checking

21
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BAB 111
PERANCANGAN DAN ANALISA

3.1 Perancangan sistem
Sebelum pembuatan tugas akhir ini terlebih dahulu perlu dilakukan

perancangan dari alat yang a angan tersebut adalah pembuatan

antena wajan bolic berbasis mikrokontroler ATMega8535 yang dapat digerakan

secara fleksibel. D ra @Wn
gambar 4.1 berik A &%

sebut dapat dilihat pada

BEARIN

GEAR WAJAN BOLIC P

MOTOR SERVO

BEARING

MIKROKONTROLER

PUSH BUTTON

.!I?I/i,-"'

Gambar 3.1 Desain Wajan Bolic

3.2. Sistem blok
Berdasarkan perencanaan di atas, maka di bawah ini akan dijelaskan

perencanana perangkat keras untuk sistem ini. Pada sistem ini digunakan
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Mikrokontroler ATmega8535, 1 buah motor servo untuk menggerakan wajan bolic, 2
buah sakalar push button sebagi input ke mikrokontroler. Blok diagram wajan

mikrokontroler penggerak wajan bolic ditunjukkan pada Gambar 3.2

SAKLAR
KANAN / KIRI

MOTOR SERVO

Gambar 3.2 Sistem Blok

3.3 Rangkaian Minimum System

Rangkaian yang dipakai adalah rangkaian ATmega8535. Mikrokontroler ini
akan menerima data dari 2 buah Sensor saklar push button mengintruksikan ke motor
servo untuk menggerakan wajan bolic kekiri dan kanan. Berikut gambar rangkaian

skematik ditunjukkan pada Gambar 3.3 berikut.



Vcce
vcce VCcC

g PBO PAO

o PB1 PA1

PB2 PA2

PB3 PA3

PB4 PA4

PB5 PA5

PB6 PA6
PB7 PA7
RESET AREF
VCC ATmega8535 GND
GND AvVCC
XTAL2 PC7
XTALA1 PC6
PDO PC5
PD1 PC4
PD2 PC3
PD3 PC2
PD4 PC1
PD5 PCO
PD6 PD7

Gambar 3.3 Rangkaian Minimum system

3.4 Bagian Wajan bolic

24

GND

VCC
SIG

KANAN

Wajan bolic adalah komponen inti, wajan bolic yang penulis gunakan adalah

wajan bolic USB wifi adapter 2,,4 GHz. Membuat wajan bolic membutuhkan

bahan sebagai berikut:

1) Wajan Wajan diameter 39 cm (semakin besar diametr semakin bagus).

2) PVC paralon tipis diameter 3" 1 meter
3) Doff 3” (tutup PVC paralon) 2 buah
4) Aluminium foil

5) Baut + mur ukuran 12 atau 14

6) N Connector female
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7) USB wifi adapter 2,,4 GHz.
8) Kabel UTP

Desain dari antena wajan bolic tersebut dapat dilihat pada gambar 3.4 berikut.
Pada gambar 3.4 dapat diketahui ukuran dari bagian - bagian penyusun dari antena

wajan bolic. Ukuran kedalama nakan ditentukan dengan nilai KW.

Jarak fokus dari antend'tersebut ditentukan dengan ai JF. Panjang paralon yang

digunakan ditentu t, maka dapat dilakukan

wamn@%an t dlgu%untuk enangkap sinyal yang

mb@erlkut ] {i

pembuatan ante

sesuai dengan

A S A P A A~ Frekwensi = 2437 Mhz (Channel 6)
:\ A = Lamda (Panjang Gelombang Frekwensi)
M - — — — — ] L — = (3x108 / (Frek x 10°)) x 1000 = 123.1 mm
4 N DW = Diameter Wajan
LA KW = Kedalaman Wajan
*\*\ % I B s s Sl SN S PR s S | [ — JF = Jarak Fokus Wajan
e ' = Penempatan USB Wireless P = Panjang Paralon
e N AN DP = Diameter Paralon
L7 \T*g\ ************** T ¥ Ag = Area Paralon yg di lapisi Alumunium Foil
o T U = Jarak USB Wireless
i \\\\X‘IE
! DP
DW
E i 7 |
o ////fm: \L
¥
R _/_i/://_[,t _________________ |
‘ S \ [
i
5 S N S——— -
/
\ i \ I
1
[ B / Eswesards _‘ ___________ =
I i Il
| if ‘ | I
| Ifq———{—————|——§- ————————— w —
| e sy
K—KW—p [ ‘[
| 7 AH
| | )
—F— |

Gambar 3.4 Konsep dasar Wajan bolic (http://my.oprera.com/m4m4n)



Keterangan : A = Panjang gelombang frekwensi

3/4)g = Panjang daerah Alumunium foil

U = Jarak USB Wireless
P = Panjang paralon
JF = Jarak focus wajan

Diketahui :

Ao = 3,4 x DW/2
=3,4x 1112
=3,4x19,
= 66,3 cm = 663
a. Menentukan A

A = (3 x 10%) x 1000 / frekwensi x 10°
= (3 x 10%) x 1000/ 2,4 x 10°
= 3000/24

= 125 mm menjadi 12.5 cm

b. Menentukan panjang alumunium foil yang ditempel di PVC
Yadg A IN1- (M A)? % 0,75
= {125/~ 1-(125/663)°} x 0,75
={125/~1-0,19%} x 0,75
= {125/ 10,9639} x 0,75
=122,5x0,75
=919mm =919cm

26



27

c. Menentukan panjang paralon
P =JF+ %
=8,6+9,19
= 17,79 cm dibulatkan menjadi 18 cm

d. Menentukan Titik F

Untuk menentu

titik focus maka terlebih ulu menentukan kedalaman

Rumus : F = D"2/(16%d)

=1296 /176
= 7,36cm dapat dibulatka

Tabel 3.1. konsep dasar wajan bolic

panjang alumunium foil 9,19 cm
panjang paralon 18 cm
Titik Fokus 7,4cm

3.4.1 Rangkaian Motor servo
Berguna sebagai dynamo pemutar atau penggerak gear box.
Pada bagian penggerak, ada dua buah jenis motor servo, yaitu jenis

standart dan continuous, untuk memutar wajan bolic sebaiknya
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menggunakan motor servo jenis continuous, karena gear box memerlukan
putaran 360°
3.4.2 Gear box
Alat ini berguna untuk memutar antenna kekiri dan kanan.

Gear box sangat penting dalam pembuatan wajan gerak otomatis karena

3.4.3 Pipa besi

344 La

3.5 Perancangan cara gera
Pada perancangan cara berjalan, untuk gerakan-gerakan kekanan dan kekiri
adalah gerakan 1 langkah wajan bolic. Gerakan 1 langkah tersebut sudah diprogram
pada mikrokontroler, dan mikrokontroler memberikan perintah pada motor servo
gerakan apa yang diinginkan dan berapa langkah gerakan yang diinginkan.
Tabel 3.2 Gerak Motor Servo

ke kanan Ke kiri

ke kiri Ke kanan
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3.6 Flowchart wajan bolic
Sebelum membuat program wajan bolic ada baiknya terlebih dahulu membuat
flowchart dari program yang diingin. Dengan flowchart dapat mengerti kemana arah

tujuan program yang akan dibuat. Flowchart tampak pada Gambar

MOTOR SERVO TEKAN MOTOR SERVO

TOMBOL
PUTAR KIRI PUTAR KANAN
i KANAN ?

TOMBOL TIDAK
DILEPAS
?

TOMBOL
DILEPAS
2

Gambar 3.5 Flowchart
Proses kerja:

Sistem ini akan bekerja begitu alat dihubungkan dengan catu daya. Kemudian
sistem akan menunggu adanya penekanan tombol. Sistem ini mempunyai dua tombol,
yaitu tombol kanan dan tombol kiri. Apabila tombol kanan ditekan, sistem akan
melakukan proses putar kanan. Jika tombol kiri yang ditekan sistem melakukan
proses putar kiri. Kemudian jika penekanan tombol dilepas maka proses putar akan
berhenti dan sistem akan kembali menunggu adanya penekanan tombol. Sedangkan
apabila tidak ada tombol yang ditekan, maka sistem akan tetap menunggu hingga

adanya penekanan tombol.



BAB IV
HASIL DAN PEMBAHASAN

4.1 Pengujian
Setelah melakukan perancangan wajan bolic gerak otomatis, maka dalam
bab ini akan dibahas tentang ia it Pengujian alat ditujukan untuk

mengetahui  apakah ang dibuat sesuai dengan

perencanaan dari p

sudut wajan boli€, keku : ng wajan bolic dan sesudah
@ d

dipasang wajan holic. ji i be hotspet dengan jarak sekitar

100 meter dapat'dilihat pada t t

No Area Hotspot : ' Sesudah
SSID Kuat
Sinyal
1 Sat 2 puskom Spmb01@hotspot 32%
Spmb01@hotspot 33%
Spmb01@hotspot 36%
335" | SpmbOl@hotspot | 44%
2 Fakultas teknik Tekkim 26% 180" Tekkim 49%
Sijamut 23% sijamut 23%
Teknikinetl 20% Teknikinet3 24%
Teknikinet2 30% Tekikinet2 18%
Teknikinet3 46% 210° Tekkim 73%
Teknikinet4 16% Teknikinet3 33%
Teknikinet5 35% 2250 Tekkim 53%
Teknikinet3 40%
200° Tekkim 70%
sijamut 38%
Teknikinet3 29%
3 Puskom Cafe@puskom 60% 45° Kafe@puskom 61%
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wireless 50% wireless 33%

Saat aku memdangmu | 40% 90° Kafe@puskom 69%

Sofdefpuskom 40%

4.2 Pembahasan

PengUJlan dilakukan sebanyak iga kali yaitu di area hotspot SAT, PUSKOM

( hasil 2 SSID yaitu
linksyslppmuns dan 3 tan, si asing — masing 20%

arah sudutnya ternyata

sudutnya 25°. 'Y
: sebelum dipasang antena wajan bolic
menunjukan hasil 7 SSID yaitu Tekkim 26%, Sijamut 23%, Teknikinetl 20%,
Teknikinet2 30%, Teknikinet3 46%, Teknikinet4 16%, dan Teknikinet5 35%. Akan

tetapi, setelah dipasang antena dan diputar arah sudutnya ternyata hasilnya berbeda.

Pengujian di area parkif

Dari beberapa hasil yang didapat ketika posisi antena diputar, diperoleh posisi yang
menunjukan kuat sinyal tekkim terbaik yaitu pada sudut 210° dari arah utara, dimana
sinyal wireless menunjukan nilai 73%. Sehingga dari pengujian tersebut dapat
diketahui bahwa sinyal tekkim mengalami peningkatan 47% ketika memakai antena
wajan bolic dan diputar sudutnya 210°.

Pengujian di area hotspot puskom sebelum dipasang antena wajan bolic
menunjukan hasil 3 SSID yaitu cafe@puskom 60%. Wireless 50%, dan Saat aku

memandangmu 40%. Akan tetapi, setelah dipasang antena dan diputar arah sudutnya
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ternyata hasilnya berbeda. Dari beberapa hasil yang didapat ketika posisi antena
diputar, diperoleh posisi yang menunjukan kuat sinyal cafe@puskom terbaik yaitu
pada sudut 90° dari arah utara, dimana sinyal wireless menunjukan nilai 69%.

Sehingga dari pengujian tersebut dapat diketahui bahwa sinyal cafe@puskom

mengalami peningkatan 9% ketika memakai antena wajan bolic dan diputar sudutnya

gedung, sedang
dirata — rata
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BAB V
PENUTUP

5.1 Kesimpulan
Kesimpulan yang didapat setelah melakukan pengujian adalah :

~ kekiri dengan menggunakan ;ush button, mikrokontroler

5.2 Saran

Perbaikan yang mungkin dapat dilakukan antara lain:
1. Pemberian lubang angin pada wajan untuk mengurangi tekanan
angin, sehingga wajan tidak terlalu mudah untuk bergeser.
2. Penambahan motor pengunci yang digunakan untuk mengunci
perputaran gear box.
3. Pengembangan sistem gerak antena yang dapat berputar sebesar
360°.
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