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ABSTRAKSI


Bidang percetakan, khususnya percetakan untuk membuat gambar pada baju berukuran kecil seperti baju bayi saat ini masih menggunakan cara manual dalam proses percetakannya. Banyaknya frame sebanding dengan banyaknya warna yang digunakan. Biasanya mereka menggunakan meja berukuran 1m x 5 m untuk tempat mencetaknya dan kain yang digunakan mempunyai lebar tidak lebih dari 0.5 meter.


Proses percetakan dimulai dari warna yang paling tua, satu persatu warna digunakan untuk mencetak. Lebar frame untuk setiap warna atau gambar berubah-ubah tergantung kebutuhan. Untuk itulah Tugas Akhir ini mencoba untuk menyelesaikan permasalahan waktu dengan membuat sistem pengaturan lebar frame otomatis yang nantinya menjadi dasar pembuatan mesin percetakan otomatis.


Sistem ini dapat mengatur lebar frame dengan memasukkan digit lebar frame dari tombol tekan. Pada setiap 1 digit satuan mengatur pergerakan kuarang lebih 0.9 cm. Ini artinya jika kita menginginkan lebar frame 0.5 meter berarti kita memasukkan data 55. Sistem ini dibatasi sampai pengaturan 2 digit (99) melihat kebutuhannya tidak sampai lebih dari 2 digit.

BAB I

PENDAHULUAN

1.1. Latar Belakang

Bidang percetakan, khususnya percetakan untuk membuat gambar pada baju berukuran kecil seperti baju bayi, saat ini masih menggunakan cara manual dalam proses percetakannya. Banyaknya frame sebanding dengan banyaknya warna yang digunakan . Biasanya mereka menggunakan meja berukuran 1m x 5m untuk tempat mencetaknya dengan kain yang digunakan mempunyai lebar tidak lebih dari 0,5 meter.

Untuk itu penulis mencoba menyajikan suatu pengembangan sistem yang berbasiskan mikrokontroler dalam strategi pengembangan penggunaan sistem otomatisasi pada mesin percetakan. Dengan semakin berkembangnya teknologi mikrokontroler, penulis mencoba menerapkan pada sebuah motor stepper yang dimodifikasi untuk pengaturan lebar frame dengan masukan dari tombol tekan. Ada hal yang mendasari terhadap apa yang penulis buat yaitu memaksimalkan hasil percetakan dengan meminimalisasikan kesalahan proses percetakan.

Berdasarkan uraian di atas maka penulis mencoba membuat alat tersebut untuk diterapkan dalam kehidupan nyata. Untuk itulah dalam penyusunan Tugas Akhir ini penulis mengambil judul “PENGATURAN PERGERAKKAN MOTOR STEPPER PADA PENYETINGAN LEBAR FRAME MESIN PERCETAKAN BERBASISKAN MIKROKONTROLER AT89C51”.

1.2. Maksud dan Tujuan

Adapun maksud penulis mengambil judul tersebut yaitu ingin mempraktikan apa yang telah penulis pelajari baik itu perangkat keras maupun perangkat lunak. 

Tujuan penulis membuat alat ini adalah untuk mengetahui lebar frame dari pergerakkan motor stepper.

1.3. Metodologi Penelitian

Pada penelitian ini penulis menggunakan metoda deskriptif yang menggambarkan gejala nyata yang terjadi di lapangan pada saat penelitian. Adapun langkah-langkah pengumpulan data yang digunakan dalam metoda tersebut adalah sebagai berikut :

1. Kepustakaan

Teknik ini digunakan dengan cara mempelajari buku-buku teori, karya ilmiah dan sumber bacaan lain yang erat kaitannya dengan masalah yang sedang dibahas dengan tujuan untuk memperluas wawasan teoritis sebagai landasan konsep dalam penelitian dan mendapatkan suatu yang berarti dalam penyelesaian dan pengembangan sistem.

2. Analisis Data

Teknik ini digunakan untuk mempelajari karakteristik masing-masing komponen yang dilakukan dalam melakukan penilaian berdasarkan konsep teoritis terhadap perancangan alat yang akan dibuat khususnya yang berhubungan dengan bahasan yang ditulis.

3. Studi Lapangan 

Teknik ini diperoleh dari referensi Pembimbing pada home industri percetakan gambar-gambar untuk baju bayi di Majalaya.

1.4. Batasan Masalah

Untuk mempermudah penelitian, maka ruang lingkup penelitian akan dibatasi dan dipersempit dengan maksud agar dalam pembahasannya lebih terarah dan terfokus. Adapun batasan dalam penulisan Tugas Akhir ini adalah :

1. Tidak sampai ke proses percetakan, tetapi hanya pengaturan lebar frame saja.

2. Hanya menggunakan satu buah motor stepper sebagai penggerak.

3. Hanya menyediakan sistem otomatis pada pergerakan.

4.  Tampilan terbatas hanya sampai angka puluhan (dua digit).

1.5. Sistematika Penulisan

Untuk mempermudah pemahaman tugas akhir, maka dalam penulisan tugas akhir ini terdiri atas lima bagian dengan sistematika sebagai berikut :

BAB I  PENDAHULUAN

Pada bab ini penulis menjelaskan tentang latar belakang, maksud dan tujuan, metodologi penelitian yang digunakan dalam menganalisa permasalahan, batasan masalah dan sistematika penulisan.


BAB II  LANDASAN TEORI

Pada bab ini berisi tentang pengertian atau teori-teori yang mendasari analisis mengenai perangkat keras dan perangkat lunak yang digunakan sebagai komponen pendukung pembuatan sistem prototipe printing.


BAB III  DESKRIPSI MASALAH

Pada bab ini penulis menjelaskan tentang sistem alat yang dibuat dengan sistem yang ada sekarang ini.


BAB IV  ANALISIS

Pada bab ini berisikan tentang analisis dan hasil yang telah diperoleh yang berisi tentang perancangan perangkat keras dan perancangan perangkat lunak serta cara kerja rangkaian.


BAB V  PENUTUP

Pada bab ini berisi tentang kesimpulan dan saran.

BAB II

LANDASAN TEORI

2.1.  Perangkat Keras (Hardware)

2.1.1.
Mikrokontroler AT89C51

Mikrokontroler AT89C51 mempunyai 40 kaki, 32 kaki diantaranya adalah kaki untuk keperluan Port paralel. Satu Port paralel terdiri dari 8 kaki, dengan demikian 32 kaki tersebut membentuk 4 buah Port paralel, yang masing-masing dikenal sebagai Port 0, Port 1, Port 2 dan Port 3. Nomor dari masing-masing jalur (kaki) dari Port paralel mulai dari 0 sampai 7, jalur (kaki) pertama Port 0 disebut sebagai P0.0 dan jalur terakhir untuk Port 3 adalah P3.7. Perhatikan gambar II.1 untuk diagram pin AT89C51.
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Gambar II.1.  Diagram Pin AT89C51

Adapun nama dan fungsi dari kaki-kaki (pin) pada mikrokontroler AT89C51 adalah sebagai berikut :
· Vcc

Suplai tegangan.

· GND


Ground atau pertanahan.

· RST


Masukan reset. 

· 
[image: image3.wmf]EA
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External Access Enable harus selalu dihubungkan ke ground, jika mikrokontroler akan mengeksekusi program dari memori eksternal lokasi 0000h hingga FFFFh. Selain dari itu, 
[image: image4.wmf]EA

 harus dihubungkan ke Vcc agar mikrokontroler mengakses program internal.

· Port 0

Berfungsi sebagai I/O atau address data bus (External memory).

· Port 1

Berfungsi sebagai I/O atau address data bus (External memory).

· Port 2

Berfungsi sebagai I/O atau address data bus (External memory).

· Port 3

Berfungsi sebagai I/O atau address data bus (External memory).

· XTAL1

Berfungsi sebagai input oscilator.

· XTAL2

Berfungsi sebagai output oscilator.

A.
Spesifikasi Masing-Masing Port

1. Port 0


Port 0 merupakan port keluaran/masukan (I/O). Sebagai port keluaran, masing-masing kaki dapat menyerap arus delapan masukan TTL (sekitar 3,8 mA). 

2. Port 1

Port 1 merupakan Port I/O dwi arah dan penyangga keluaran Port 1 mampu memberikan / menyerap arus empat masukan TTL (sekitar 1,6 mA). 

3. Port 2


Port 2 merupakan Port I/O dwi arah dan penyangga keluaran Port 2 mampu memberikan/menyerap arus empat masukan TTL (sekitar 1,6 mA).

4. Port 3

Port 3 merupakan Port I/O dwi-arah dan penyangga pengeluaran Port 3 mampu memberikan/menyerap arus empat masukan TTL (sekitar 1,6 mA).

C. Struktur Memori

Struktur memori AT89C51 terdiri atas :

1. RAM Internal

Memiliki memori sebasar 128 byte yang biasanya digunakan untuk menyimpan variabel atau data yang bersifat semantara, RAM internal yang digunakan dalam sistem ini adalah register banks, yaitu register yang terletak pada alamat 00h hingga 07h yang terdiri atas R0 sampai R7.

2. Special Function Register (Register Fungsi Khusus)

AT89C51 mempunyai 21 Special Function Register (Register Fungsi Khusus) yang terletak pada antara alamat 80h hingga FFh. Beberapa dari register-register ini mampu dialamati dengan pegalamatan bit sehingga dapat dioperasikan seperti yang ada pada RAM yang lokasinya dapat dialamati dengan pengalamatan bit. Register Fungsi Khusus yang digunakan dalam sistem ini adalah accumulator, port, register B.

3. Flash PEROM

AT89C51 mempunyai 4Kb Flash PEROM (Programmable and Erasable Read Only Memory), yaitu ROM yang dapat ditulis ulang atau dihapus menggunakan sebuah perangkat programmer.

2.1.2.
Motor Stepper

Motor stepper adalah perangkat elektromekanis yang bekerja dengan mengubah pulsa elektronis menjadi gerakan mekanis diskrit. Motor stepper bergerak berdasarkan urutan pulsa yang diberikan kepada motor. Karena itu, untuk menggerakan motor stepper diperlukan pengendali motor stepper yang membangkitkan pulsa-pulsa periodik. Penggunaan motor stepper memiliki beberapa keunggulan dibandingkan dengan penggunaan motor DC biasa. Keunggulan antara lain adalah :

· Sudut rotasi motor proporsional dengan pulsa masukan sehingga lebih mudah diatur.

· Motor dapat langsung memberikan torsi penuh pada saat mulai bergerak.

· Memiliki respon yang sangat baik terhadap mulai, stop dan berbalik (perputaran).

· Dapat menghasilkan perputaran yang lambat sehingga beban dapat dikopel langsung ke porosnya.

· Frekwensi perputaran dapat ditentukan secara bebas dan mudah pada range yang luas.

Sedangkan pada motor DC  merupakan sebuah mesin penggerak yang bekerja dengan catuan tegangan searah atau tegangan DC dan kecepatan dari motor tersebut dipengaruhi oleh pulsa tinggi dan rendah, sehingga sulit untuk menentukan sudut rotasi motor.

Tipe motor stepper dibedakan menjadi dua macam berdasarkan magnet yang digunakan, yaitu tipe permanen magnet dan variabel reluktansi. Umumnya motor stepper yang digunakan adalah motor stepper variabel reluktansi. Cara yang mudah untuk membedakan antara tipe motor stepper diatas adalah dengan cara memutar rotor dengan tangan ketika tidak dihubungkan ke suplai. Pada motor stepper yang mempunyai permanen magnet maka ketika diputar dengan tangan akan terasa lebih tersendat karena adanya gaya yang ditimbulkan oleh permanen magnet. Tetapi ketika menggunakan motor dengan variabel reluktansi maka ketika diputar akan lebih halus karena sisi reluktansinya cukup kecil.

Berdasarkan metode perancangan rangkaian pengendalinya, motor stepper dapat dibagi menjadi dua jenis yaitu unipolar dan bipolar. Motor stepper jenis unipolar adalah motor stepper yang mempunyai 2 buah lilitan yang masing-masing lilitan ditengah-tengahnya diberikan sebuah tap. Dan motor jenis bipolar mempunyai konstruksi yang hampir sama dengan motor stepper jenis unipolar namun tidak terdapat tap pada lilitannya 

Sebuah motor stepper pergerakan dari posisi yang satu ke posisi berikutnya dengan mengubah arus yang terhubung kemasing-masing fase. Pengubah arus tersebut mempunyai pola atau kombinasi tertentu. Untuk mendapatkan putaran yang ‘halus’, diperlukan pola kombinasi urutan langkah yang lebih banyak sehingga pola sudut putar yang diperoleh setiap 1 langkah (step) lebih kecil yaitu setengahnya (half step). Sedangkan untuk mendapatkan putaran yang ‘kasar’, diperlukan pola kombinasi atau urutan langkah lebih sedikit sehingga pola sudut putar yang diperoleh setiap 1 langkah (step) lebih besar yaitu penuh (full step).

Tabel II.1. Kombinasi arus fase motor stepper untuk langkah penuh (full step)

	Langkah
	Fase

	
	P4
	P3
	P2
	P1

	1
	0
	0
	0
	1

	2
	0
	0
	1
	0

	3
	0
	1
	0
	1

	4
	1
	0
	0
	0


Tabel II.2. Kombinasi arus fase motor stepper untuk paro (Half step)

	Langkah
	Fase

	
	P4
	P3
	P2
	P1

	1
	0
	0
	0
	1

	2
	0
	0
	1
	0

	3
	0
	1
	0
	0

	4
	1
	0
	0
	0

	5
	0
	0
	0
	1

	6
	0
	0
	1
	0

	7
	0
	1
	0
	0

	8
	1
	0
	0
	0


Keterangan : 
1 : ON

Karena inti magnet dari motor stepper tidak berputar kontinyu dan hanya akan berpindah dari menghadap 1 koil ke koil lainnya, maka yang harus dilakukan untuk memutar (sumbu) motor stepper adalah menggeser sumber arus listrik yang dimasukkan ke koil (berurutan) dari koil satu ke koil 2, dan seterusnya. Jika dikehendaki putaran dengan arah yang berlawanan, maka urutan arus yang dimasukkan ke koil pun di geser berlawanan pula dari cara disebutkan di atas. 

2.1.3. Display Seven  Segment dan Dekoder 

Bilangan biner atau sandi yang dipakai dalam peralatan digital biasanya jarang dipahami orang banyak. Oleh karena itu, perlu sekali untuk mengubah bilangan atau sandi tersebut ke dalam bentuk desimal agar langsung dapat dilihat dan dimengerti. Peralatan digital selain menampilkan angka-angka desimal juga dapat menampilkan bentuk huruf.

Rangkaian logika untuk mengubah bentuk biner ke dalam bentuk desimal disebut dekode dan komponen-komponen yang memperagakan angka dan huruf adalah alphanumerik display. Pada prinsipnya, ada tiga macam cara untuk memperagakan angka dan huruf yaitu :

1. Metode diskrit, pada metode ini biasanya angka atau huruf dinyatakan dengan display tersendiri, satu dengan yang lain terpisah.

2. Metode DOT matrik, pada metode ini titik-titik disusun sedemikian rupa sehingga membentuk angka atau huruf yang dikehendaki.

3. Metode matrik, pada metode ini beberapa garis disusun sedemikian rupa sehingga membentuk angka atau huruf yang dikehendaki dan metode inilah yang penulis gunakan untuk menampilkan keluaran dari keypad selain dari motor stepper. Pada metode ini digunakan tujuh buah garis (segmen) yang disusun sedemikian rupa sehingga dengan menyalakan garis-garis tertentu akan membentuk angka desimal yang dikehendaki.

Pada  setiap garis (segmen) diberi tanda-tanda tersendiri dengan simbol a, b, c, d, e, f, g. Biasanya tiap garis ini terbuat dari LED (Light Emithing Dioda) yang jika menyala akan membentuk garis. LED adalah dioda semi konduktor yang akan menyala bila diberi tegangan.

Metode matrik dengan menggunakan tujuh garis (segmen) yang terbuat dari LED disebut seven segmen LED (7 segmen). Di dalam pemakaiannya seluruh katoda dihubungkan dengan output dekoder melalui tahanan yang mempunyai harga sekitar 180( sampai 470(. Keuntungan dari pemakaian 7 segmen adalah pemakaian arus konsumsinya sangat kecil sehingga dapat dipakai dengan menggunakan baterai yang sangat kecil.

2.2. Perangkat Lunak (Software)

2.2.1. Bahasa Assembly
Program assembler merupakan perangkat lunak yang dibutuhkan untuk melakukan proses assembly yang mengubah program sumber assembly menjadi program objek maupun assembly listing. Program assembler ASM51 dapat dijalankan pada Komputer PC dengan sistem operasi Windows atau DOS. Program bisa diketik menggunakan sembarang editor DOS maupun Windows dan harus disimpan dalam format teks. Kemudian di assembly menggunakan ASM51 sehingga menghasilkan berkas objek.
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Gambar II.2. Alur Membangun Sistem Aplikasi Berbasis Mikrokontroler

Dalam bahasa assembler terdapat 5 mode pengalamatan, yaitu :

1. Mode pengalamatan segera (immediate addressing mode)


Mode pengalamatan segera adalah suatu pengkopian data untuk suatu register 8, 16 atau 32 (80386) bit langsung dari suatu angka.

2. Mode pengalamatan langsung (direct addressing mode)


Secara umum mode pengalamatan langsung ialah suatu pengkopian data pada suatu register dan simbol. 

3. Mode pengalamatan tidak langsung (indirect addressing mode)


Mode pengalamatan tidak langsung biasanya digunakan untuk mengakses suatu data yang banyak dengan mengambil alamat efektif dari data tersebut.

4. Mode pengalamatan register (register addressing mode)


Mode pengalamatan register adalah suatu proses pengkopian data antar register. Pengkopian antar register ini harus digunakan register yang berukuran sama.

5. Mode pengalamatan kode tidak langung (code indirect addressing mode).


Mode pengalamatan ini mempunyai cara pengkopian ada dalam memori program yang dilakukan secara tidak langsung.

2.2.2. Format Bahasa Assembly

Program bahasa assembly berisikan :

- 
Instruksi-instruksi mesin

· Pengarah-pengarah assembler

· Kontrol-kontrol assembler

· Komentar-komentar

Instruksi-instruksi mesin merupakan mnemonik yang menyatakan suatu instruksi yang bisa dijalankan (misalnya MOV). Pengarah assembler (assembler directive) merupakan instruksi ke program assembler yang mendefinisikan struktur program, simbol-simbol, data, konstanta dan lain-lain (misalnya : ORG). Kontrol-kontrol assembler mengatur (menentukan) mode-mode assembler dan aliran assembly langsung (misalnya : $TITLE). Komentar perlu dituliskan agar program mudah dibaca, tidak harus perinstruksi bisa juga sekumpulan instruksi yang mengerjakan suatu operasi.

2.2.3. Instruksi-Instruksi Pada AT89C51

1. Instruksi Penyalinan Data

Instruksi dasar penyalinan data adalah MOV, singkatan dari move yang artinya memindahkan. Meskipun demikian lebih tepat dikatakan instruksi ini mempunyai arti menyalin data.

Untuk pemakaian pada memori program, instruksi ini dituliskan menjadi MOVC. Selain itu, masih dikenal pula instruksi MOVX, yakni instruksi yang dipakai untuk mengakses memori data eksternal.

Tabel II.3. Daftar Instruksi Penyalinan Data yang mengakses Ruang Memori Data Internal

	Mnemonic
	Operasi
	Mode-mode pengalamatan
	Waktu

Eksekusi ((d)

	
	
	Dir
	Ind
	Reg
	Imm
	

	MOV  A,<sumber>
	A=<sumber>
	X
	X
	X
	X
	1

	MOV  <tujuan>,A
	<tujuan>=A
	X
	X
	X
	
	1

	MOV <tjn>,<smbr>
	<tujuan>=<sumber>
	X
	X
	X
	X
	1


2. Instruksi Aritmatik

· Instruksi ADD dan ADDC

Kedua instruksi ini selalu melibatkan akumulator. ADDC sama dengan ADD, hanya saja instruksi ADDC nilai bit carry dalam proses sebelumnya ikut dijumlahkan bersama menggunakan 3 byte memori.

· Instruksi INC dan DEC

INC digunakan khusus untuk pertambahan dengan 1 dan menggunakan 1 byte memori. Dan instruksi DEC digunakan khusus untuk pengurangan 1 dan menggunakan 1 byte memori.

· Instruksi SUBB 

Instruksi SUBB artinya isi akumulator A dikurangi dengan bilangan (1 byte) beserta dengan nilai bit carry, hasil pengurangan akan ditampung kembali dalam akumulator.

· Instruksi MUL AB

Instruksi MUL AB artinya bilangan biner 8 bit dalam akumulator A dikalikan dengan bilangan biner 8 bit dalam register B.

· Instruksi DIV AB

Instruksi DIV AB artinya bilangan biner 8 bit dalam akumulator A dibagi dengan bilangan biner 8 bit dalam register B.

Tabel II.4. Daftar Instruksi Aritmatika

	Mnemonic
	Operasi
	Mode-mode pengalamatan
	Waktu

Eksekusi ((d)

	
	
	Dir
	Ind
	Reg
	Imm
	

	ADD  A,<byte>
	A=A+<byte>
	X
	X
	X
	X
	1

	ADDC  A,<byte>
	A=A+<byte>+C
	X
	X
	X
	X
	1

	SUBB  A,<byte>
	A=A-<byte>-C
	X
	X
	X
	X
	1

	INC A
	A=A+1
	Akumulator saja
	1

	INC  <byte>
	<byte>=<byte>+1
	X
	X
	X
	
	1

	INC  DPTR
	DPTR=DPTR+1
	Data pointer saja
	2

	DEC  A
	A=A-1
	Akumulator saja
	1

	DEC  <byte>
	<byte>=<byte>-1
	X
	X
	X
	
	1

	MUL  AB
	B:A=BxA
	ACC dan B saja
	4

	DIV  AB
	A=int[A/B]

B=mod[A/B]
	ACC dan B saja
	4


3. Instruksi JUMP

Perintah JMP (JUMP) digunakan untuk melompati daerah data program atau untuk melompat menuju tempat yang ditunjukkan oleh perintah JUMP.

Instruksi LJMP digunakan untuk lokasi memori program baru yang dituju dinyatakan dengan bilangan biner 16 bit dan instruksi ini terdiri atas 3 byte.

Instruksi SJMP digunakan untuk lokasi memori program dalam instruksi ini tidak dinyatakan dengan lokasi memori program yang sesungguhnya, tapi dinyatakan dengan pergeseran relatif terhadap nilai Program Counter saat instruksi ini dilaksanakan.

4. Instruksi untuk Sub-Rutin

Sub-rutin merupakan sekumpulan instruksi yang karena berbagai pertimbangan dipisahkan dari program utama. Bagian-bagian diprogram utama akan ‘memanggil’ (CALL) sub-rutin, artinya mikrokontroler sementara meninggalkan alur program utama untuk mengerjakan instruksi-instruksi dalam sub-rutin, selesai mengerjakan sub-rutin mikrokontroler kembali ke alur program utama.

Satu-satunya cara kembali ke program dari eksekusi sub-rutin adalah menggunakan instruksi RET pada akhir sub-rutin. Sedangkan untuk memanggil sub-rutin digunakan instruksi ACALL.

5. Instruksi Lompatan Bersyarat

Instruksi Jump bersyarat merupakan instruksi inti bagi mikrokontroler, tanpa kelompok instruksi ini program yang ditulis tidak banyak berarti.

Instruksi JZ (Jump if Zero) dan instruksi JNZ (Jump if Not Zero) adalah instruksi jump bersyarat yang memantau nilai akumulator A.
Ada dua instruksi yang melakukan terlebih dulu suatu proses, kemudian memantau hasil proses untuk menentukan apakah harus lompat atau tidak. Kedua instruksi yang dimaksud adalah instruksi DJNZ dan instruksi CJNE.

Instruksi DJNZ (Decrement and Jump if Not Zero) merupakan instruksi yang akan mengurang 1 nilai register serbaguna (R0....R7) atau memori data dan akan lompat ke memori program yang dituju jika ternyata setelah pengurangan 1 tersebut hasilnya tidak nol.

Instruksi CJNE (Compare and Jump if Not Equal) membandingkan dua nilai yang disebut dan MCS akan lompat ke memori program yang dituju kalau kedua nilai tersebut tidak sama.

Tabel II.5. Instruksi-instruksi Lompatan Bersyarat

	Mnemonic
	Operasi
	Mode-mode pengalamatan
	Waktu

Eksekusi ((d)

	
	
	Dir
	Ind
	Reg
	Imm
	

	JZ  rel
	Lompat jika A=0
	Akumulator saja
	2

	JNZ  rel
	Lompat jika A10
	Akumulator saja
	2

	DJNZ  <byte>, rel
	Turunkan dan lompat jika tidak nol
	X
	
	X
	
	2

	CJNE  A,<byte>,rel
	Lompat jika A1 <byte>
	X
	
	
	X
	2

	CJNE <byte>,#data,rel
	Lompat jika <byte1> #data
	
	X
	X
	
	2


6. Instruksi Pemesanan/Inisialisasi Penyimpanan

Pengarah-pengarah ini digunakan untuk menginisialisasi atau memesan tempat penyimpanan (Storage) baik dalam satuan word, byte, maupun bit. Pengarah DS (Difine Storage) digunakan untuk memesan tempat dalam satuan byte dan dapat digunakan pada sembarang tipe segmen kecuali bit.

7. Kontrol Kondisi Assembler

· ORG (Set Origin) digunakan untuk menentukan lokasi awal program untuk pernyataan yang mengikuti.

· END merupakan pernyataan paling akhir dari program .

BAB III

DESKRIPSI MASALAH
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Ganbar III.1 Blok Diagarm Sistem
Mikrokontroler dalam sistem ini berfungsi mengendalikan dan memproses data. Inputan  data berasal dari tombol tekan yang terhubung dengan salah satu port pada mikrokontroler.  Mikrokontroler selanjutnya akan memproses data sesuai isi dari program dan meneruskannya ke driver motor stepper. Data-data tersebut sebelumnya telah dibandingkan terlebih dahulu oleh program dalam mikrokontroler. Jika data masukan sesuai dengan data yang ada dalam program tersebut, maka mikrokontroler akan mengirimkan data ke driver motor stepper yang akhirnya mengahasilkan putaran-putaran secara perstep. Kemudian motor stepper ini dihubungkan ke frame, dari frame inilah kita bisa mengetahui kemampuan dari motor stepper dalam menggerakkan frame. Berapa lebar frame yang dihasilkan dalam perstepnya disesuaikan dengan data dan setiap data meghasilkan sudut yang berbeda pula. Dari sinilah kita bisa mengetahui berapa lebar frame yang dihasilkan secara teoritis dengan memanfaatkan diameter gigi yang digunakan.

Pada saat kita tekan tombol maka angka yang  diinginkan dapat dilihat pada display seven segmen. Dalam hal ini data yang bisa ditampilkan oleh display hanya menampilkan dari 0 sampai dengan 99.

1. Tombol Tekan

Tombol tekan memerlukan tegangan masukan 5 Volt. Tombol ini dihubungkan ke mikrokontroler pada Port 0 dan Port 2.  Pada saat penekanan tombol mikrokontroler akan membaca isi data dari P0 maupun P2, kemudian dibandingkan  apakah terjadi penekanan pada P0 atau penekanan pada P2. Pada saat terjadi penekanan pada tombol angka 1, maka pada P0 berisi data 00000010B kemudian dibandingkan dengan akumulator. Jika data tersebut sama maka terjadi pengiriman data melalui R3 = 0H. R3 ini dimaksudkan untuk memproses data yang hasilnya akan digunakan untuk penampil angka pada seven segment dan driver motor stepper. 

Pada saat kita menekan tombol 2 digit misalnya 12 maka di mikrokontroler akan mengeksekusi data pada P0.1 dan P0.2. Dari masing-masing data tersebut akan dibandingkan dengan akumulator jika sama maka terjadi pengiriman data melalui R3 untuk meneruskan ke proses data. Pada proses data terjadi pengubahan data hexa menjadi data desimal, dari data desimal itu terdapat data puluhan dan data satuan. Jika tombol yang ditekan 12 (2 digit) maka 1 adalah data puluhan dan 2 adalah data satuan. 

2. Mikrokontroler

Mikrokontroler  yang digunakan adalah IC 89C51 dan membutuhkan tegangan masukan 5 Volt yang dihasilkan dari keluaran regulator IC 7805. Mikrokontroler ini digunakan sebagai sarana input output yaitu untuk mengabungkan komponen-komponen yang dibutuhkan dalam sistem ini sehingga menjadi suatu sistem yang berfungsi. Pin EA dihubungkan ke Vcc untuk mengakses memori secara internal. Kemudian Pin reset digunakan untuk memaksa program kembali ke alamat awal. Jika skalar ditekan maka kaki reset akan berlogika 1 dan saat saklar dilepas maka akan berlogika 0. Pin XTAL1 dan XTAL2 digunakan untuk sumber detak  (clock).

3.  Display 

Pada rangkaian display digunakan P1 dan membutuhkan masukan tegangan 5 Volt. Untuk menghemat Port maka digunakan dekoder 74LS47 sebagai pengubah bilangan biner menjadi bilangan desimal yang keluarannya akan ditampilkan di seven segment. Resistor 330( yang digunakan berfungsi untuk mencegah adanya arus yang berlebihan yang bisa mengakibatkan komponen rusak. 

Proses penampilan seven segment terjadi pada saat ada penekanan salah satu tombol. Data tombol tersebut akan dibandingkan dengan akumulator, jika datanya sama maka terdapat pengiriman data melalui R3 berupa bilangan hexa. Dari R3 tersebut digunakan untuk proses bagaimana pengkonversian data dari hexa ke desimal. Dalam data desimal terdapat data puluhan yaitu menggunakan R3 yang sudah dirubah dari hexa menjadi desimal dan data satuan yang disimpan di R4. Perlu diketahui dalam rangkaian ini  menggunakan 2 display, jadi terdapat 2 digit angka yang akan ditampilkan. Display sebelah kiri menandakan data puluhan dan display sebelah kanan menandakan data satuan. Untuk menampilkan data tersebut maka digunakan register 5 (R5).

4. Motor Stepper.

Pada motor stepper menggunakan tegangan 12 Volt. Sebelum ke motor stepper diperlukan rangkaian driver yang dihubungkan ke mikrokontroler (P3) untuk penggerak motor stepper. Rangkaian driver memerlukan  tegangan masukan 5 Volt dan untuk mengaktifkannya dengan cara memberi logika 1. Pada dasarnya cara memproses data sama dengan rangkaian sebelumnya, tetapi pada saat ada penekanan tombol maka  pegiriman data untuk proses menggunakan register 2 (R2). Proses R2 ini di dapat dari penjumlahan data pada R4 dan data pada R3. Data-data ini disimpan diakumulator yang akhirnya digunakan untuk data pada putaran motor stepper. Keluaran dari rangkaian pengendali motor stepper ada 4 (keluaran dari IC 74LS04). Keluaran dari rangkaian pengendali pengendali motor tersebut dihubungkan ke masukan dari empat transistor melalui resistor. Disini menggunakan transistor BD139 sebagai penguat arus yang mengalir dan resistor masing-masing 1K2(. Kemudian adanya dioda dimaksudkan untuk mencegah adanya arus balik dari lilitan motor stepper yang timbul pada saat motor  bergerak.

5. Frame.

Frame dihubungkan ke motor stepper, pada saat penekanan tombol OK yang sebelumnya sudah diberi data masukan maka motor akan bergerak dan otomatis framepun ikut bergerak. Untuk menghubungkan motor stepper dengan frame yaitu dengan cara memberi gigi  (gear). Pemberian gigi ini disesuaikan dengan data yang kita inginkan. Misalnya pada saat kita tekan tombol satu maka yang dihasilkan frame adalah 1 cm. Untuk itu besarnya jari-jari gigi mempengaruhi lebarnya sebuah frame. Dalam hal ini penulis menggunakan jari-jari sebesar 1.75 cm, maka untuk tombol 1 menghasilkan  0.9 cm. Frame disini digunakan untuk sarana atau tempat proses percetakan. Dengan adanya penyetingan lebar frame ini diharapkan dapat mempermudah dalam mencetak motif atau gambar pada kain sesuai dengan lebar yang kita inginkan.

BAB IV 

ANALISIS

4.1.  Perancangan Perangkat Keras

4.1.1. Transformator/Pencatu Daya
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Gambar IV.1. Rangkaian Pencatu Daya

Daya atau Supply tegangan yang dibutuhkan oleh rangkaian terbagi menjadi 2 bagian yaitu 5 Volt untuk mikrokontroler dan 12 Volt untuk motor stepper. Komponen-komponen yang digunakan untuk menyusun dan menghasilkan tegangan 5 Volt dan 12 Volt  terdiri dari Transformator atau Trafo, Dioda Brigde 2A, IC Regulator (7805), Kondensator/Capasitor (4700(F/25V dan 1000(F/25V).

Cara kerja power supply adalah sebagai berikut : tegangan AC masuk melalui trafo (lilitan primer), dan keluar melalui lilitan sekunder kemudian masuk ke dioda penyearah dan filter tegangan (elco) sehingga akhirnya tegangan menjadi tegangan DC yang telah di stabilkan oleh IC. Untuk penyearah arus digunakan dioda bridge, penyearah ini biasa disebut juga penyearah jembatan. Pada penyearah-penyearah tegangan arus dengan dioda masih mengandung tegangan dan arus ripple. Untuk membuat tegangan dan arus tersebut lebih rata atau memperkecil faktor ripple (riak), maka digunakan rangkaian filter dan regulator tegangan. Dalam hal ini digunakan kapasitor 4700(F, selain itu kapasitor berfungsi sebagai penampung muatan sementara dan kemudian membuang muatan tersebut kebeban. Penyurutan tegangan pada kondensator Vc bergantung pada kapasitas C, makin besar kian baik penyearahan. 

Setelah melalui proses penyearahan tegangan keluaran 12V dihubungkan dengan IC regulator (7805) dan kemudian akan ditampung dikapasitor untuk sementara. Tegangan keluaran yang dihasilkan berkisar 5V yang kemudian digunakan sebagai pencatu daya atau supply tegangan mikrokontroler AT89C51. sedangkan tegangan 12V digunakan untuk keperluan motor stepper dalam menggerakkan frame. Dengan cara seperti ini dapat dipertahankan tegangan yang konstan pada mikrokontroler AT89C51 meskipun terdapat perubahan parameter transformator dan beban daya elektrik yang bervariasi. 

4.1.2. Skematik Masing-Masing Rangkaian 

Komponen utama yang digunakan dalam pembuatan rangkaian ini adalah mikrokontroler AT89C51, tombol tekan, seven segment, motor stepper dan komponen pendukung lainnya. Penulis menggunakan Port 0 dan Port 2 sebagai input. Pada Port ini dipasangkan saklar tekan sebagai nilai masukan. Kemudian Port 3 digunakan sebagai Port output untuk memberi instruksi pada driver motor stepper yang akan menggerakkan motor. Port 1 digunakan untuk output tampilan  seven segment yaitu  menampilkan angka-angka desimal. 

Cara kerja masing-masing  rangkaian  adalah sebagai berikut :

Mikrokontroler yang sudah terisi dengan program maka mikrokontroler dapat membaca tombol tekan (data yang dimasukkan dari Port 0 dan Port 2). Dari program itu juga nantinya akan menggerakkan atau memberikan instruksi pada motor stepper. Masukan data berupa data  biner, yang dimaksudkan untuk inisialisasi dari tombol-tombol itu sendiri, kemudian data tersebut dibandingkan dengan data yang ada diprogram. Jika ada penekanan pada salah satu tombol maka terjadi proses pengiriman data hexadesimal melalui R3 yang selanjutnya akan diproses untuk menghasilkan data sebenarnya dari penekanan tombol. Hasilnya akan ditampilkan pada seven segment (berupa data desimal) dan data untuk motor stepper. Motor bergerak pada saat kita tekan tombol OK, otomatis framepun bergerak.
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Gambar IV.2. Rangkaian Dekoder dan Seven Segment

Rangkaian seven segment akan berfungsi jika diberi logika low (nol) karena segment yang digunakan adalah common anoda (aktif low). Untuk menghemat Port maka digunakan dekoder yang mengkonversikan bilangan biner ke desimal. Dalam hal ini menggunakan IC 74LS47 sebagai dekoder. Keluaran dari dekoder dihubungkan ke seven segment melaui resistor 330( yang berfungsi sebagai  hambatan supaya  tidak terjadi arus yang berlebihan sehingga dapat merusak komponen tersebut. Fungsi dari rangkaian seven segment adalah untuk menampilkan data berupa angka dari 0 sampai 99 data (berupa angka desimal). Inputan dari tombol tekan akan mengakibatkan nilai atau angka yang tampil di seven segment akan berubah-ubah sesuai dengan program yang sudah ada pada mikrokontroler.


Data input menggunakan dekoder dan outputnya dapat kita lihat pada tabel dibawah ini :
Tabel IV.1. Input dan Output Rangkaian Dekoder dan Seven segment

	Data Tombol
	Input
	Output

	
	Biner
	Hexa
	a
	b
	c
	d
	e
	f
	g

	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0N
	0N
	ON
	ON
	ON
	ON
	OFF

	1
	0
	0
	0
	1
	01
	0FF
	0N
	ON
	OFF
	OFF
	OFF
	OFF

	2
	0
	0
	1
	0
	02
	0N
	0N
	OFF
	ON
	ON
	OFF
	ON

	3
	0
	0
	1
	1
	03
	0N
	0N
	ON
	ON
	OFF
	OFF
	ON

	4
	0
	1
	0
	0
	04
	0FF
	0N
	ON
	OFF
	OFF
	ON
	ON

	5
	0
	1
	0
	1
	05
	0N
	0FF
	ON
	ON
	OFF
	ON
	ON

	6
	0
	1
	1
	0
	06
	0FF
	0FF
	ON
	ON
	ON
	ON
	ON

	7
	0
	1
	1
	1
	07
	0N
	0N
	ON
	OFF
	OFF
	OFF
	OFF

	8
	1
	0
	0
	0
	08
	0N
	0N
	ON
	ON
	ON
	ON
	ON

	9
	1
	0
	0
	1
	09
	0N
	0N
	ON
	OFF
	OFF
	ON
	ON


EA atau  pin nomor 31 dihubungkan ke Vcc atau diberi kondisi high, pin ini akan berfungsi menjalankan program yang ada pada memori internal setelah sistem direset. Jika pin ini diberi kondisi low, maka pin ini akan berfungsi untuk menjalankan program yang ada pada memori eksternal. Dalam hal ini rangkaian yang penulis buat pin ini harus diberi nilai high untuk mengaktifkan memori internal.
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Gambar IV.3. Rangkaian Pewaktu CPU (Cristal)

Pada semua mikrokontroler ATMEL mempunyai osilator on-chip, yang dapat digunakan sebagai sumber detak (clock) ke CPU. Untuk menggunakannya hubungkan sebuah resistor kristal 12 MHz atau keramik diantara kaki-kaki XTAL 1 dan XTAL 2 pada mikrokontroler dan hubungkan kapasitor ke ground, seperti gambar dibawah. F = 12 MHz  maka  
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Gambar IV.4. Rangkaian Reset

Rangkaian reset dipasang pada pin 9 yang berguna untuk memaksa program kembali ke alamat awal (secara hardware memberi high). Jika saklar ditekan maka kaki reset akan berlogika 1. Saat  saklar dilepas, aliran arus dari Vcc akan berhenti dan tegangan pada kaki RST akan turun menuju nol sehingga logika pada kaki ini berubah jadi 0 dan proses reset selesai.
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Gambar IV.5. Rangkaian Driver Motor Stepper


Pada rangkaian pengendali menggunakan jenis unipolar karena hanya memerlukan satu switch atau transistor setiap lilitannya. Untuk menjalankan dan menghentikan motor ini cukup dengan menerapkan pulsa digital yang hanya terdiri atas tegangan positif dan nol (ground) pada salah satu terminal lilitan motor. 

Rangkaian pengendali motor stepper menggunakan komponen utama berupa sebuah IC 74LS04 sebagai inverter. IC ini berfungsi untuk menghasilkan empat pulsa keluaran berurutan yang dapat berbalik urutannya dengan menerapkan logika tertentu pada rangkaian. Arah putaran motor stepper dapat diatur dengan mengatur kondisi logika masukan pada IC 74LS04. jika diterapkan logika 1, maka motor akan berputar dengan arah sesuai dengan arah jarum jam. Sedangkan jika diterapkan logika 0, maka motor akan berputar berlawanan arah dengan arah jarum jam. Dalam hal ini urutan pulsa menggunakan sistem full step yang dimaksudkan untuk menghasilkan putaran yang kasar.

Motor stepper umumnya memerlukan arus listrik yang relatif besar yaitu antara 1 hingga 5A. untuk itu keluaran dari pengendali motor stepper perlu dikuatkan sehingga dapat mengalir arus yang besar. Dalam hal ini digunakan transistor BD 139, transistor-transistor ini harus dilengkapi oleh lempengan pendingin dari aluminium untuk mengurangi panas yang terjadi akibat besarnya arus yang mengalir.  L1 sampai dengan L4 adalah lilitan dalam motor stepper. Sedangkan dioda 1N4002 berfungsi sebagai pelindung rangkaian dari tegangan tinggi yang timbul dari lilitan motor stepper. 

Empat keluaran dari rangkaian pengendali motor stepper dimasukkan dari empat transistor melalui resistor 1K2(. Jika masukan bernilai rendah, maka transistor akan berada pada keadaan mati sehingga arus dalam lilitan motor stepper tidak mengalir. Jika masukan bernilai tinggi, maka transistor akan on sehingga tegangan antara kolektor dengan emitor (VCE) turun dan arus dapat mengalir ke tanah (ground). Dengan begitu motor stepper bergerak.

Tabel IV.2.  Data Hasil Putaran Motor Stepper

	Data ke
	Sudut yang Dihasilkan
	Data ke
	Sudut yang Dihasilkan
	Data ke
	Sudut yang Dihasilkan
	Data ke
	Sudut yang Dihasilkan

	1
	30(
	31
	930(
	61
	1830(
	91
	2730(

	2
	60(
	32
	960(
	62
	1860(
	92
	2760(

	3
	90(
	33
	990(
	63
	1890(
	93
	2790(

	4
	120(
	34
	1020(
	64
	1920(
	94
	2820(

	5
	150(
	35
	1050(
	65
	1950(
	95
	2850(

	6
	180(
	36
	1080(
	66
	1980(
	96
	2880(

	7
	210(
	37
	1110(
	67
	2010(
	97
	2910(

	8
	240(
	38
	1140(
	68
	2040(
	98
	2940(

	9
	270(
	39
	1170(
	69
	2070(
	99
	2970(

	10
	300(
	40
	1200(
	70
	2100(
	 
	 

	11
	330(
	41
	1230(
	71
	2130(
	 
	 

	12
	360(
	42
	1260(
	72
	2160(
	 
	 

	13
	390(
	43
	1290(
	73
	2190(
	 
	 

	14
	420(
	44
	1320(
	74
	2220(
	 
	 

	15
	450(
	45
	1350(
	75
	2250(
	 
	 

	16
	480(
	46
	1380(
	76
	2280(
	 
	 

	17
	510(
	47
	1410(
	77
	2310(
	 
	 

	18
	540(
	48
	1440(
	78
	2340(
	 
	 

	19
	570(
	49
	1470(
	79
	2370(
	 
	 

	20
	600(
	50
	1500(
	80
	2400(
	 
	 

	21
	630(
	51
	1530(
	81
	2430(
	 
	 

	22
	660(
	52
	1560(
	82
	2460(
	 
	 

	23
	690(
	53
	1590(
	83
	2490(
	 
	 

	24
	720(
	54
	1620(
	84
	2520(
	 
	 

	25
	750(
	55
	1650(
	85
	2550(
	 
	 

	26
	780(
	56
	1680(
	86
	2580(
	 
	 

	27
	810(
	57
	1710(
	87
	2610(
	 
	 

	28
	840(
	58
	1740(
	88
	2640(
	 
	 

	29
	870(
	59
	1770(
	89
	2670(
	 
	 

	30
	900(
	60
	1800(
	90
	2700(
	 
	 


Keterangan: (1 putaran 360()
1. Pada data 12 menghasilkan 1 putaran.

2. Pada data 24 menghasilkan 2 putaran.

3. Pada data 36 menghasilkan 3 putaran.

4. Pada data 48 menghasilkan 4 putaran.

5. Pada data 60 menghasilkan 5 putaran.

6. Pada data 72 menghasilkan 6 putaran.

7. Pada data 84 menghasilkan 7 putaran.

8. Pada data 96 menghasilkan 8 putaran.

Untuk mengetahui lebar frame secara teoritis dapat dicari dengan menggunakan rumus keliling suatu lingkaran, yaitu : 
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Dimana : k = keliling


n = sudut data ke i (i = 1, 2, 3......99  dalam derajat)


r = jari-jari dari gigi (gir)

Untuk lebih jelasnya penulis sajikan dalam bentuk tabel sebagai berikut :

r = 1.75 cm
;
( = 3.14

Tabel IV.3. Data Hasil Perhitungan Lebar Frame Secara Teoritis.

	Data ke
	Sudut yang Dihasilkan
	Lebar Frame (cm)
	Data ke
	Sudut yang Dihasilkan
	Lebar Frame (cm)

	1
	30(
	0.9
	51
	1530(
	46.7

	2
	60(
	1.8
	52
	1560(
	47.6

	3
	90(
	2.7
	53
	1590(
	48.5

	4
	120(
	3.7
	54
	1620(
	49.5

	5
	150(
	4.6
	55
	1650(
	50.4

	6
	180(
	5.5
	56
	1680(
	51.3

	7
	210(
	6.4
	57
	1710(
	52.2

	8
	240(
	7.3
	58
	1740(
	53.1

	9
	270(
	8.2
	59
	1770(
	54.0

	10
	300(
	9.2
	60
	1800(
	54.9

	11
	330(
	10.1
	61
	1830(
	55.9

	12
	360(
	10.9
	62
	1860(
	56.8

	13
	390(
	11.9
	63
	1890(
	57.7

	14
	420(
	12.8
	64
	1920(
	58.6

	15
	450(
	13.7
	65
	1950(
	59.5

	16
	480(
	14.6
	66
	1980(
	60.4

	17
	510(
	15.6
	67
	2010(
	61.4

	18
	540(
	16.5
	68
	2040(
	62.3

	19
	570(
	17.4
	69
	2070(
	63.2

	20
	600(
	18.3
	70
	2100(
	64.1

	21
	630(
	19.2
	71
	2130(
	65.0

	22
	660(
	20.2
	72
	2160(
	65.9

	23
	690(
	21.1
	73
	2190(
	66.9

	24
	720(
	21.9
	74
	2220(
	67.8

	25
	750(
	22.9
	75
	2250(
	68.7

	26
	780(
	23.8
	76
	2280(
	69.6

	27
	810(
	24.7
	77
	2310(
	70.5

	28
	840(
	25.6
	78
	2340(
	71.4

	29
	870(
	26.6
	79
	2370(
	72.4

	30
	900(
	27.5
	80
	2400(
	73.3

	31
	930(
	28.4
	81
	2430(
	74.2

	32
	960(
	29.3
	82
	2460(
	75.1

	33
	990(
	30.2
	83
	2490(
	76.0

	34
	1020(
	31.1
	84
	2520(
	76.9

	35
	1050(
	32.1
	85
	2550(
	77.8

	36
	1080(
	32.9
	86
	2580(
	78.8

	37
	1110(
	33.9
	87
	2610(
	79.7

	38
	1140(
	34.8
	88
	2640(
	80.6

	39
	1170(
	35.7
	89
	2670(
	81.5

	40
	1200(
	36.6
	90
	2700(
	82.4

	41
	1230(
	37.6
	91
	2730(
	83.3

	42
	1260(
	38.5
	92
	2760(
	84.3

	43
	1290(
	39.4
	93
	2790(
	85.2

	44
	1320(
	40.3
	94
	2820(
	86.1

	45
	1350(
	41.2
	95
	2850(
	87.0

	46
	1380(
	42.1
	96
	2880(
	87.9

	47
	1410(
	43.0
	97
	2910(
	88.8

	48
	1440(
	43.9
	98
	2940(
	89.7

	49
	1470(
	44.9
	99
	2970(
	90.7

	50
	1500(
	45.8
	
	
	


Dari data ke 1 sudut yang dihasilkan motor stepper 30( maka lebar frame adalah 0.9 cm, begitu juga untuk data selanjutnya bisa dilihat dalam tabel diatas. Untuk grafik dari data di atas dapat dilihat pada grafik dibawah ini.
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Gambar  IV.6. Grafik Hasil Perhitungan Frame Secara Teoritis

Pada Grafik di atas menunjukkan bahwa lebar frame yang dihasilkan tidak linier dan masih ada kesalahan (error). maka dapat diketahui tingkat kebenaran dari garis dalam mewakili data dengan diungkapkan dengan koefisien korelasi r :
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Harga koefisien itu 0<r<1 ; jika r = 1 berarti garis sangat baik dalam mewakili titik-titik data, dan jika r = 0, garis itu jelek dalam mewakili titik-titik data. Maka kita dapat mencarinya dengan menghitung berdasarkan data pada tabel di atas.

Ket : 
x = Sudut


y = Lebar frame


n = Banyaknya data


r = Koefisien korelasi 

Maka  : 
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Jadi dapat kita simpulkan bahwa kelinieran garis masih baik karena nilai r = 0.09.
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Gambar IV.7. Mekanik

Dalam percobaan data hasil lebar frame tidak sesuai dengan data yang dihasilkan secara teoritis. Disini hanya menggunakan satu buah motor stepper untuk penggerak frame, otomatis daya dorong cukup besar. Maka dari itulah terdapat error pada sistem ini. Dibawah ini merupakan hasil dari percobaan untuk mengetahui berapa lama waktu (dalam detik) yang dibutuhkan untuk menghasilkan lebar frame 20 cm pada data 25.

Tabel IV.4. Data Hasil Dari Percobaan

	Percobaan ke
	Waktu (detik)

	1
	5.55

	2
	6.13

	3
	5.30

	4
	5.18

	5
	5.13

	(n = 5
	(t = 27.29d


Dari data diatas kita bisa menghitung berapa kemampuan frame dalam waktu yang didapat dari percobaan:

Rata-rata waktu :
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Jadi dari data 25 dapat menghasilkan lebar frame 20 cm selama 5.5 detik. Jika kita asumsikan pergerakan motor untuk proses percetakan membutuhkan waktu 1.3 detik dan terjadi proses sebanyak 10 x maka waktu yang dibutuhkan adalah : 5.5 x 10 + 1.3 x 10 = 55 + 13 = 68 detik.

Ini artinya dalam 68 detik menghasilkan 20 cm x 10 = 2 meter. Maka dalam waktu 1 jam kain yang sudah diproses adalah : 1 jam = 3600 detik.  

Jadi : 3600/68 = 52,94 ; 2 meter x 52,94 = 105.88 meter/jam. Sedangkan dari hasil produksi jika lebar 20-30 cm itu menghasilkan 15 meter/jam. Ini menunjukkan hasil dari sistem ini mencapai maksimal.

4.2. Perancangan Perangkat Lunak

4.2.1. Analisis Program

BLOK DIAGRAM ALIR PROGRAM
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DIAGRAM ALIR PROSES
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Keterangan :

$MOD51


ORG 00H


TEMP: 

DS 
1
; alokasi variabel temp


DATASATUAN:
DS 
1
; alokasi variabel datasatuan


DATAPULUHAN:
DS 
1
; alokasi variabel datapuluhan


DATASTEPPER:
DS
1
; alokasi variabel datastepper

ACALL
RESET_DATA
; panggil surutin reset_data

Cuplikan program diatas merupakan untuk pertama kali alamat awal instruksi serial mode diinisialisasikan terlebih dahulu. Disini datanya masih dalam keadaan 0.

;-------------------------------------------------------

;SUB PENGECEKAN TOMBOL KEYPAD

;--------------------------------------------------------

CEK_KEYPAD:

MOV 
A,P0


; baca port 0 dan masukkan isinya di akumulator

ACALL  DELAY

; panggil subrutin delay

CJNE 
A,P0,KEYPAD
; bandingkan isi A dengan P0 bila hasil tidak sama 




; loncat kelabel keypad

MOV
   A,P2


; baca port 2 dan masukkan isinya di akumulator

CJNE
A,#00H,KEYPAD8
; bandingkan isi A dengan 00H bila hasil tidak sama 




; loncat kelabel keypad8

ACALL  TAMPILKAN
; panggil subrutin tampilkan

SJMP 
 CEK_KEYPAD
; lompat ke label cek_keypad


Cuplikan program diatas menunjukkan subrutin pengecekan tombol keypad atau tombol tekan. Inputan dari tombol dibaca oleh P0 dan P2 yang sebelumnya diinisialisasi dengan 00H. Kemudian program akan memilih data yang akan diproses, dengan mencocokkan kode biner P0 dan P2 dengan data dari akumulator. Pertama yang dilakukan membaca P0 dan dimasukkan datanya ke akumulator, kemudian bandingkan apakah P0 sama dengan akumulator. Bila hasilnya tidak sama maka loncat ke label keypad kemudian mengeksekusi data pada label keypad sampai ke label selesai. Kedua baca P2 dan dimasukkan datanya ke akumulator, kemudian dibandingkan apakah akumulator sama dengan 00H.bila tidak sama loncat ke label keypad8. Jika data P0 sama dengan akumulator maka panggil subrutin tampilkan, begitu juga dengan P2.

;---------------------------------------

;SUB RUTIN PUTAR MOTOR

;---------------------------------------

TERUS:

MOV
R2,B


; kembalikan isi B ke register 2

MOV 
P3,#0FFH


; buat P3 berlogika 1

ACALL    TUNDA_SEJENAK
; panggil subrutin tunda_sejenak


PUTAR_MOTOR:

JB
P2.4,SELESAI 

; lompat ke selesai jika P2.4 = 1 dan bila P2.4=0 






; (tombol berhenti ditekan)

DEC
R2



; R2 kurangi dengan 1

MOV
A,R2


; isi A dengan register 2

MOV
P3,#0F1H


; buat P3 berlogika 0F1

ACALL
DELAY_M

; panggil subrutin delay_m

MOV
P3,#0F2H


; buat P3 berlogika 0F2

ACALL
DELAY_M

; panggil subrutin delay_m

MOV
P3,#0F4H


; buat P3 berlogika 0F4

ACALL
DELAY_M

; panggil subrutin delay_m

MOV
P3,#0F8H


; buat P3 berlogika 0F8

ACALL
DELAY_M

; panggil subrutin delay_m

JZ
TERUS


; jika A=0 maka lompat kelabel terus

JMP
PUTAR_MOTOR

; lompat ke putar_motor.


Cuplikan subrutin diatas menunjukkan proses putar motor stepper dengan mengaktifkan P3 sebagai masukan pulsa-pulsa untuk menghasilkan putaran secara perstep. Data yang digunakan adalah data 16 bit, dikarenakan putaran motor diset sampai tak hingga. Disini terdapat penyalinan data yang dimaksudkan pemberian data pulsa ke motor stepper. Delay disini dimaksudkan untuk menset hasil putaran perstep agar perputarannya teratur. JZ terus dimaksudkan untuk melakukan putaran-putaran secara kontinyu atau terus menerus dan diberi waktu tunda sejenak untuk berhenti. Setelah sesuai dengan waktu yang ada di program maka motor akan berputar lagi begitu seterunya. Jika terjadi penekanan pada P2.4 maka motor akan berhenti total dan menunggu penekanan tombol lagi untuk berputar.

;--------------------------------

;SUB RUTIN TAMPILKAN

;--------------------------------





TAMPILKAN:
 


 MOV
A,R5


;isi A dengan register 5


 MOV
P1,A


; keluarkan isi A ke P1

        
 RET



; kembali


Cuplikan program diatas merupakan subrutin dari tampilkan data dari tombol tekan. Dengan memanfaatkan P1 sebagai masukan data yang sebelumnya dari  register 5 kemudian disimpan di akumulator.

;---------------------------------

;SUB RUTIN PROSES DATA

;---------------------------------

PROSES:



INC 
R7



;R7=R7+1

DEC 
R6



;R6=R6-1

MOV 
A,R6


;salin data R6 ke A

JZ      
LANJUT2


;lompat jika A=0

MOV
A,R7


;tidak, panggil sub delay

CJNE 
A,#01,LANJUT1

;R7=01,tidak,ke label lanjut1

MOV
TEMP,R3


;ya, salin data R3 ke temp

MOV
R5,TEMP


;salinkan juga temp ke R5

MOV
R2,TEMP


;dan R2

RET




;kembali


Cuplikan program diatas merupakan subrutin dari proses data. Langkah pertama menambahkan R7 dengan 1 kemudian mengurangkan R6 dengan 1 dan hasil R6 disalin di akumulator. Apakah akumulator sama dengan 0 , kalau ya maka lompat ke label lanjut2. kemudian hasil penambahan pada R7 disalin ke akumulator, apakah akumulator sama 01. kalau tidak maka lompat kelabel lanjut1, tetapi kalau benar maka salin data R3 ke temp kemudian disimpan di R5 dan juga R2. Dalam hal ini terjadi proses pengubahan data hexa menjadi data desimal, selain itu, digunakan pada data motor stepper yaitu pada hasil akhir proses R2. Maka data R2 inilah yang dipakai dalam subrutin putar motor. 

;-------------------------------

;SUB TUTIN DELAY

;-------------------------------

DELAY_M:

MOV 
R0,#0H


;isi register R0 dengan 0

MOV 
R1,#064H


;isi register R1 dengan 64 (hex)

LAGI_M:


DJNZ 
R0,$





DJNZ 
R1,LAGI_M

;kurangi R1 dengan 1 bila hasil belum sama 






; dengan 0 maka lompat ke lagi_m


RET



; kembali 

DELAY:


MOV 
R0,#0FFH

;isi register R0 dengan FF (hex)


MOV 
R1,#0FFH

;isi register R1 dengan FF (hex)

LAGI:


DJNZ 
R1,$





DJNZ 
R0,LAGI

;kurangkan R1 dengan 1 bila hasil






; belum sama dengan 0 maka lompat ke lagi

RET



; kembali

TUNDA_SEJENAK:

TUNDAAN:
MOV 
R0,#10

; isi register R0 dengan 10

 TUNDAAN1:
MOV 
R1,#0FFH
; isi register R1 dengan FF (hex)

 TUNDAAN2:
MOV
R3,#0

; isi register R3 dengan 0

DJNZ
R3,$





DJNZ
R1,TUNDAAN2  

 ; kurangkan R1 dengan 1 bila hasil



 ; belum sama dengan 0 maka lompat ketundaan 2

DJNZ
R0,TUNDAAN1  

 ; kurangkan R0 dengan 1 bila hasil






 ; belum sama dengan 0 maka lompat ketundaan 1

RET

 ; keluar dari subrutin delay

Cuplikan program diatas merupakan subrutin delay pada pembacaan tombol, delay untuk motor dan delay tunggu sejenak untuk berhentinya motor untuk sementara. Pada delay tersebut  MOV dikerjakan dalam 1 cycle dan DJNZ dikerjakan dalam 2 cycle. Maka masing-masing delay membutuhkan waktu sebagai berikut:

1. delay motor

R0 = 0 ; R1 = 064H

Maka DJNZ R0,#$ 
; 256 x 2 cycle = 512 siklus

DJNZ 
R1,LAGI_M 
; 256 x 100 x 2 = 51200 siklus

Jadi total semuanya = 512 + 251200 = 51712 siklus. 

Jika menggunakan frekuensi kristal 12 MHz waktu yang dibutuhkan untuk menyelesaikan subrutin ini adalah  siklus 51712 x 1 (d = 51712 (d = 0.05d

2. delay penekanan tombol

R0 = 0FFH ; R1 = 0FFH

Maka DJNZ R1,#$ ; 255 x 2 cycle = 512 siklus

DJNZ 
R0,LAGI ; 255 x 255 x 2 = 130050 siklus

Jadi total semuanya = 510+ 130050 = 130560 siklus. 

Jika menggunakan frekuensi kristal 12 MHz waktu yang dibutuhkan untuk menyelesaikan subrutin ini adalah 130560 siklus x 1 (d = 130560 (d = 0.13d

3. delay tunda sejenak

R0 = 10 ; R1 = 0FFH ; R3 = 0

Maka DJNZ R3,#$ 
; 256 x 255 x 10 x 2 cycle = 1305600 siklus

DJNZ 
R1,tundaan2 
; 255 x 3 siklus = 765 siklus

DJNZ  R0,tundaan1 
; 10 x 3 siklus = 30

Jadi total semuanya = 1305600 + 765 + 30 = 1306395  siklus. 

Jika menggunakan frekuensi kristal 12 MHz waktu yang dibutuhkan untuk menyelesaikan subrutin ini adalah 1306395 siklus x 1 (d =  1306395(d = 1.3d

;------------------------------------

;SUB RUTIN RESSET DATA

;------------------------------------

RESET_DATA:

MOV
R7,#00H


; isi register R7 dengan 00H

MOV
R6,#03H


; isi register R6 dengan 03H

MOV
R5,#00H


; isi register R5 dengan 00H

MOV
R4,#00H


; isi register R4dengan 00H

MOV
R3,#00H


; isi register R3 dengan 00H

MOV
R2,#00H


; isi register R2 dengan 00H

MOV
P0,#00H


; isi P0 dengan 00H

MOV
P2,#00H


; isi P2dengan 00H

MOV
P3,#0FFH


; isi P3 dengan 0FFH

MOV
TEMP,#00H

; isi temp dengan 00H

MOV
DATASATUAN,#00H
; isi datasatuan dengan 00H

MOV  
DATAPULUHAN,#00H
; isi datapuluhan dengan 00H

MOV
DATASTEPPER,#00H
; isi datastepper dengan 00H

RET




; keluar dari subrutin

END




; akhir dari program


Cuplikan data diatas merupakan subrutin dari reset data dimana data semua yang ada diprogram tersebut kembali  ke inisialisasi awal program. Dan selanjutnya menunggu dari penekanan tombol lagi.

LISTING PROGRAM 


$MOD51


ORG 00H


TEMP: 

DS 
1
; alokasi variabel temp


DATASATUAN:
DS 
1
; alokasi variabel datasatuan


DATAPULUHAN:
DS 
1
; alokasi variabel datapuluhan


DATASTEPPER:
DS
1
; alokasi variabel datastepper


ACALL
RESET_DATA
; panggil surutin reset_data

;------------------------------------------

;SUB PENGECEKAN TOMBOL KEYPAD

;------------------------------------------

CEK_KEYPAD:

MOV 
A,P0


; baca port 0 dan masukkan isinya di akumulator

ACALL  DELAY

; panggil subrutin delay

CJNE 
A,P0,KEYPAD
; bandingkan isi A dengan P0 bila hasil tidak sama 




; loncat kelabel keypad

MOV
   A,P2


; baca port 2 dan masukkan isinya di akumulator

CJNE
A,#00H,KEYPAD8
; bandingkan isi A dengan 00H bila hasil tidak sama 




; loncat kelabel keypad8

ACALL  TAMPILKAN
; panggil subrutin tampilkan

SJMP 
 CEK_KEYPAD
; lompat ke label cek_keypad

KEYPAD:

CJNE 
A,#00000001B,KEYPAD1  ; bandingkan isi A dgn 00000001B, bila 





            ; hasilnya tidak sama loncat kelabel keypad1

MOV 
R3,#0H


; salin 0H ke R3

ACALL  PROSES


; panggil subrutin proses

SJMP      CEK_KEYPAD 

; lompat ke label cek_keypad

KEYPAD1:

CJNE 
 A,#00000010B,KEYPAD2; bandingkan isi A dgn 00000010B, bila 





      ; hasilnya   tidak sama loncat kelabel keypad2

MOV 
R3,#01H
; salin 01H ke R3

ACALL 
PROSES

; panggil subrutin proses

SJMP   
CEK_KEYPAD 
; lompat ke label cek_keypad

KEYPAD2:

CJNE 
A,#00000100B,KEYPAD3; bandingkan isi A dgn 00000100B, bila 





; hasilnya tidak sama loncat kelabel keypad3

MOV 
R3,#02H

; salin 02H ke R3

ACALL
PROSES

; panggil subrutin proses

SJMP   
CEK_KEYPAD
; lompat ke label cek_keypad

KEYPAD3:  

CJNE 
A,#00001000B,KEYPAD4; bandingkan isi A dgn 00001000B, bila 





; hasilnya tidak sama loncat kelabel keypad4

MOV 
R3,#03H

; salin 03H ke R3

ACALL 
PROSES

; panggil subrutin proses

SJMP   
CEK_KEYPAD
; lompat ke label cek_keypad

KEYPAD4:

CJNE 
A,#00010000B,KEYPAD5; bandingkan isi A dgn 00010000B, bila 





; hasilnya tidak sama loncat kelabel keypad5

MOV 
R3,#04H


; salin 04H ke R3

ACALL 
PROSES


; panggil subrutin proses

SJMP   
CEK_KEYPAD 

;lompat ke label cek_keypad

KEYPAD5:

CJNE 
A,#00100000B,KEYPAD6; bandingkan isi A dgn 00100000B, bila 






 ;hasilnya tidak sama loncat kelabel keypad6

MOV 
R3,#05H


; salin 05H ke R3

ACALL
PROSES


; panggil subrutin proses

SJMP   
CEK_KEYPAD

; lompat ke label cek_keypad

KEYPAD6:

CJNE 
A,#01000000B,KEYPAD7; bandingkan isi A dgn 01000000B, bila 





; hasilnya tidak sama loncat kelabel keypad7

MOV 
R3,#06H


; salin 06H ke R3

ACALL 
PROSES


; panggil subrutin proses

SJMP    
CEK_KEYPAD

; lompat ke label cek_keypad

KEYPAD7:

CJNE 
A,#10000000B,SELESAI; bandingkan isi A dgn 10000000B, bila 






; hasilnya tidak sama loncat kelabel selesai

MOV 
R3,#07H


; salin 07H ke R3

ACALL 
PROSES


; panggil subrutin proses

SJMP   
CEK_KEYPAD

; lompat ke label cek_keypad

KEYPAD8:

ACALL
DELAY


; panggil subrutin delay

CJNE 
A,#00000001B,KEYPAD9; bandingkan isi A dgn 00000001B, bila 






; hasilnya tidak sama loncat kelabel keypad9

MOV 
R3,#08H


; salin 08H ke R3

ACALL 
PROSES


; panggil subrutin proses

SJMP   
CEK_KEYPAD

; lompat ke label cek_keypad

KEYPAD9:

CJNE 
A,#00000010B,KEYPAD_OK; bandingkan isi A dgn 00000010B, bila 





        ; hasilnya tidak sama loncat kelabel keypad_ok

MOV 
R3,#09H


; salin 09H ke R3

ACALL 
PROSES


; panggil subrutin proses

SJMP   
CEK_KEYPAD
; lompat ke label cek_keypad

KEYPAD_OK:


CJNE 
A,#00000100B,KEYPAD_RESET ; bandingkan isi A dgn 00000100B, 




        ; bila hasilnya tidak sama loncat kelabel keypad_reset

MOV
A,R2


; isi A dengan register 2

MOV
B,R2


; isi B dengan register register 2

JZ
SELESAI


; jika A=0 maka lompat ke selesai

ACALL
PUTAR_MOTOR

; panggil subrutin putar_motor

SJMP   
CEK_KEYPAD

; lompat ke label cek_keypad

KEYPAD_RESET:

CJNE 
A,#00001000B,SELESAI  ; bandingkan isi A dgn 00001000B, bila 






; hasilnya tidak sama loncat kelabel selesai

ACALL 
RESET_DATA

; panggil subrutin reset_data

SJMP   
CEK_KEYPAD

; lompat ke label cek_keypad

SELESAI:

MOV
R2,B


; kembalikan isi B ke register 2

MOV
P3,#0FFH


; buat P3 berlogika 1

LJMP
CEK_KEYPAD

; lompat ke label cek_keypad

;---------------------------------------

;SUB RUTIN PUTAR MOTOR

;---------------------------------------

TERUS:

MOV
R2,B


; kembalikan isi B ke register 2

MOV 
P3,#0FFH


; buat P3 berlogika 1

ACALL    TUNDA_SEJENAK
; panggil subrutin tunda_sejenak


PUTAR_MOTOR:

JB
P2.4,SELESAI 
; lompat ke selesai jika P2.4 = 1 dan bila P2.4=0 






; (tombol berhenti ditekan)

DEC
R2



; R2 tambah dengan 1

MOV
A,R2


; isi A dengan register 2

MOV
P3,#0F1H


; buat P3 berlogika 

ACALL
DELAY_M

; panggil subrutin delay_m

MOV
P3,#0F2H


; buat P3 berlogika 1

ACALL
DELAY_M

; panggil subrutin delay_m

MOV
P3,#0F4H


; buat P3 berlogika 1

ACALL
DELAY_M

; panggil subrutin delay_m

MOV
P3,#0F8H


; buat P3 berlogika 1

ACALL
DELAY_M

; panggil subrutin delay_m

JZ
TERUS


; jika A=0 maka lompat kelabel terus

JMP
PUTAR_MOTOR

; lompat ke putar_motor.

;--------------------------------

;SUB RUTIN TAMPILKAN

;--------------------------------





TAMPILKAN:
 


 MOV
A,R5


;isi A dengan register 2


 MOV
P1,A


; keluarkan isi A ke P1

        
 RET



; kembali

;---------------------------------

;SUB RUTIN PROSES DATA

;---------------------------------

PROSES:



INC 
R7



;R7=R7+1

DEC 
R6



;R6=R6-1

MOV 
A,R6


;salin data R6 ke A

JZ      
LANJUT2


;lompat jika A=0, tidak, panggil sub delay

MOV
A,R7


; salin data R7 ke A

CJNE 
A,#01,LANJUT1

;R7=01,tidak,ke label lanjut1

MOV
TEMP,R3


;ya, salin data R3 ke temp

MOV
R5,TEMP


;salinkan juga temp ke R5

MOV
R2,TEMP


;dan R2

RET




;kembali

LANJUT1:

CJNE 
A,#02H,LANJUT2
;R7=02H? tidak, ke label lanjut2

MOV
TEMP,R3


;salin data R3 ke temp

MOV
R4,TEMP


;salin juga temp ke R4

MOV
A,R5


;salin data R5 ke A

MOV
R3,A


;salin data A ke R3

MOV
B,#10H


;B=10H

MUL
AB



;A=A*B

MOV
B,R4


;salin data R4 ke B

ADDC
A,B


;A=A+B+CARRY

MOV
R5,A


;salin data di A ke R5

MOV 
DATAPULUHAN,R3
;salin data R3 ke varabel datapuluhan

MOV 
A,DATAPULUHAN
;salin isi datapuluhan ke A

MOV 
B,#0AH


;B=0AH

DIV 
AB



;A=A/B

MOV 
B,#0AH


;B=0AH

MUL 
AB



;A=A*B

MOV 
TEMP,A


;salin data di akumulator ke temp

MOV 
A,DATAPULUHAN
;salin isi datapuluhan ke A

SUBB 
A,TEMP


;A=A-TEMP-CARRY

MOV 
B,#10


;B=10

MUL 
AB



;A=A*B

MOV
DATAPULUHAN,A
;salin isi akumulator ke datapuluhan

MOV 
DATASATUAN,R4
;salin isi R4 ke datasatuan

MOV 
A,DATASATUAN
;salin data satuan ke A

MOV 
B,#0AH


;B=0AH

DIV
 AB


;A=A/B

MOV 
B,#0AH


;B=0AH

MUL 
AB



;A=A*B

MOV 
TEMP,A


;salin isi A ke temp

MOV 
A,DATASATUAN
;salin isi datasatuan ke A

SUBB 
A,TEMP


;A=A-TEMP-CARRY

MOV 
R3,DATAPULUHAN
;R3 <----datapuluhan

MOV 
R4,DATASATUAN
;R4 <----datasatuan

MOV 
A,R3


;salin isi R3 ke A

MOV 
B,R4


;salin isi R4 ke B

ADDC 
A,B


;A=A+B

MOV
R2,A


;salin isi a ke R2 (hasil)

RET




; keluar dari subrutin

LANJUT2:

MOV
R7,#00H


; isi register R7 dengan 0

MOV
R6,#03H


; isi register R6 dengan 03

LJMP
PROSES


; lompat keproses

;-------------------------------

;SUB TUTIN DELAY

;-------------------------------

DELAY_M:

MOV 
R0,#0H


;isi register R0 dengan 0

MOV 
R1,#064H


;isi register R1 dengan 64 (hex)

LAGI_M:


DJNZ 
R0,$





DJNZ 
R1,LAGI_M

;kurangi R1 dengan 1 bila hasil belum sama 






; dengan 0 maka lompat ke lagi_m


RET



; kembali 

DELAY:


MOV 
R0,#0FFH

;isi register R0 dengan FF (hex)


MOV 
R1,#0FFH

;isi register R1 dengan FF (hex)

LAGI:


DJNZ 
R1,$





DJNZ 
R0,LAGI

;kurangkan R1 dengan 1 bila hasil






; belum sama dengan 0 maka lompat ke lagi

RET



; kembali

TUNDA_SEJENAK:

TUNDAAN:
MOV 
R0,#10

; isi register R0 dengan 10

 TUNDAAN1:
MOV 
R1,#0FFH
; isi register R1 dengan FF (hex)

 TUNDAAN2:
MOV
R3,#0

; isi register R3 dengan 0

DJNZ
R3,$




DJNZ
R1,TUNDAAN2  ; kurangkan R1 dengan 1 bila hasil





     ; belum sama dengan 0 maka lompat ketundaan 2


DJNZ
R0,TUNDAAN1  ; kurangkan R0 dengan 1 bila hasil





     ; belum sama dengan 0 maka lompat ketundaan 1


RET


     ; keluar dari subrutin delay

;------------------------------------

;SUB RUTIN RESSET DATA

;------------------------------------

RESET_DATA:

MOV
R7,#00H


; isi register R7 dengan 00H

MOV
R6,#03H


; isi register R6 dengan 03H

MOV
R5,#00H


; isi register R5 dengan 00H

MOV
R4,#00H


; isi register R4dengan 00H

MOV
R3,#00H


; isi register R3 dengan 00H

MOV
R2,#00H


; isi register R2 dengan 00H

MOV
P0,#00H


; isi P0 dengan 00H

MOV
P2,#00H


; isi P2dengan 00H

MOV
P3,#0FFH


; isi P3 dengan 0FFH

MOV
TEMP,#00H

; isi temp dengan 00H

MOV
DATASATUAN,#00H
; isi datasatuan dengan 00H

MOV  
DATAPULUHAN,#00H
; isi datapuluhan dengan 00H

MOV
DATASTEPPER,#00H
; isi datastepper dengan 00H

RET




; keluar dari subrutin

END




;akhir dari program

BAB V

PENUTUP

5.1. Kesimpulan

Berdasarkan  uraian dari bab-bab sebelumnya maka dapat disimpulkan bahwa :

1. Dengan adanya penyetingan lebar frame ini untuk memaksimalkan hasil produksi bisa tercapai dan dapat meminimalisasikan kesalahan pada proses percetakan yaitu dapat mencapai 105.88 meter/jam sedangkan hasil produksi hanya menghasilkan 15 meter/jam dengan lebar frame 20 cm.

2.  
Untuk menghasilkan lebar frame yang sesuai dengan data tombol masukan maka dapat digunakan gigi dengan ukuran jari-jari  1.91 cm. 

5.2. Saran

Saran yang dapat penulis sampaikan setelah melakukan analisis dari sistem prototipe printing ini adalah :

1. Menggunakan 2 buah motor stepper agar daya dorong besar.

2. Melengkapi proses dengan menambahkan beberapa komponen sampai keproses percetakan seperti :

· Motor untuk mengangkat frame.

· Motor untuk mencetak warna atau gambar.

· Menambahkan limit switch supaya kain tidak bergeser.

· Pemanas atau boiler untuk pengeringan.
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