BAB IV

PENGUJIAN DAN ANALISIS


Pada bab IV pengujian dan analisis akan dibahas tentang pengujian berdasarkan perancanaan dari sistem yang dibuat. Pengujian ini digunakan untuk mengetahui apakah sistem sudah berjalan sesuai dengan perencanaan.
4.1 Pengujian Software dan Hardware
Pada pengujian hardware dilakukan pada setiap sinyal masukan dan sinyal keluaran dari tiap-tiap blok rangkaian yang di uji satu persatu. Pengujian dilakukan dengan mengukur tegangan input dan tegangan output pada setiap blok rangkaian alat tersebut.

Pengujian hardware dilakukan pada tiap-tiap blok rangkaian alat, meliputi:

1. Sensor Infra Merah
2.  Mikrokontroller AT89S51
3. Seven Segment
4. Driver Motor, dan
5. Catu Daya

Pada pengujian ini alat yang digunakan ialah multimeter digital.

4.1.1 Pengujian Sensor Infra Merah
Pada rangkaian sensor infra merah ini digunakan metode pengujian,yaitu :

a. Jarak pendeteksian sensor
Pada pengujian ini digunakan Led untuk mengetahui seberapa jauh sensor infra merah dapat bekerja. Jika led mati atau padam itu berarti fotodioda masih dapat menerima pancaran sinar yang dihasilkan oleh sensor infra merah. Dan jika led menyala atau hidup, itu berarti fotodioda tidak dapat menerima pancaran sinar yang dihasilkan oleh sensor infra merah atau dengan kata lain sensor pemancar dan penerima dianggap terhalang oleh benda.
Tabel 4.1. Tabel kebenaran untuk jarak pendeteksian sensor infra merah

	Percobaan ke
	Jarak
	Led
	Keterangan

	1
	5 cm
	Mati
	Baik

	2
	10  cm
	Mati
	Baik

	3
	15 cm 
	Mati
	Baik

	4
	20 cm
	Mati
	Baik

	5
	25 cm
	hidup
	Jelek


Dari percobaan diatas maka diketahui jarak terjauh sensor infra merah dapat bekerja hanya pada jarak maksimal 20 cm. Jika jarak sensor pengirim dan penerima lebih dari 20 cm maka Led akan menyala.berikut hasil percobaan dapat terlihat pada gambar 4.1
[image: image1.png]



Gambar 4.1 Sensor Infra Merah
b. Jenis Botol Yang Dapat Di Deteksi Oleh Sensor Infra merah

           untuk jenis botol yang dapat dibaca oleh Sensor Infra Merah hanya botol You C1000, dikarenakan data yang dibaca oleh sensor sudah di set pada kondisi logika 111 atau 101 pada sisi kiri botol, sisi tengah botol dan sisi kanan botol. Untuk kondisi logika 111 pada program maka palang pintu akan berputar kekanan yang digerakkan oleh motor dc, sedangkan untuk kondisi logika 101 maka palang pintu akan berputar kekiri. Berikut gambar dan tabel pembuktian untuk pendeteksian botol ber-label dan botol non-label.
Tabel 4.2 hasil pembuktian sensor infra red mendeteksi botol ber-label secara Otomatis

	Percobaan
	Keterangan
	Putaran Motor DC

	1
	Baik
	Putar kanan

	2
	Baik
	Putar kanan

	3
	Baik
	Putar kanan

	4
	Baik
	Putar kanan

	5
	Baik
	Putar kanan

	6
	Baik
	Putar kanan

	7
	Baik
	Putar kanan

	8
	Baik
	Putar kanan

	9
	Baik
	Putar kanan

	10
	Baik
	Putar kanan
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Persentase hasil pengukuran didapat: 

Tabel 4.3 hasil pembuktian sensor infra red mendeteksi botol non-label secara Otomatis

	Percobaan
	Keterangan
	Putaran Motor DC

	1
	Baik
	Putar kiri

	2
	Tidak baik
	Putar kanan

	3
	Baik
	Putar kiri

	4
	Baik
	Putar kiri

	5
	Baik
	Putar kiri

	6
	Tidak Baik
	Putar kanan

	7
	Tidak Baik
	Putar kanan

	8
	Baik
	Putar kiri

	9
	Baik
	Putar kiri

	10
	Baik
	Putar kiri
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Persentase hasil pengukuran didapat: 

4.1.2 Pengujian Menggunakan Simulator
Pada pengujian rangkaian ini digunakan simulasi dengan menyalakan Seven segment yang dihubungkan ke sistem minimum dengan konfigurasi common anoda di port 1, artinya untuk menghidupkan Seven Segment pada port 1 harus dikirimkan atau dituliskan dengan logika “0”. Sedangkan untuk inisialisasi data pada port 0 dan input masukan pada p2.0 – p2,2.
Berikut program untuk simulasi:

org 00h

mulai:

mov r1,#00h

mov r3,#00h

mov r5,#00h

awal:

set:

scan:


mov p0,#0fdh


mov p1,r1


acall delay


mov p0,#0f7h


mov p1,r3


acall delay


mov p0,#0dfh


mov p1,r5


acall delay

jnb p2.0,sensor1

jnb p2.1,sensor2

jnb p2.2,sensor3

kondisi:

sjmp set

sensor1:

setb p2.0

inc r1


CJNE r1,#0Ah,kondisi


mov r1,#00h


acall delay


sjmp kondisi

sensor2:

setb p2.1

inc r3


CJNE r3,#0Ah,kondisi


mov r3,#00h


acall delay


sjmp kondisi

sensor3:

setb p2.2

inc r5


CJNE r5,#0Ah,kondisi


mov r5,#00h


acall delay


sjmp kondisi
mov R7,#20h

delay:

mov TMOD,#01h

mov TH0,#41h

mov TL0,#0D7h

setb TR0

jnb TF0,$

djnz R7,delay

clr TR0

CLR TF0

ret

end
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Gambar 4.2 Pengujian Mikrokontroler pada Program 


Pada gambar 4.2 diatas dapat terlihat jika P2.0 ditekan sebanyak 4 kali maka data pada R1 akan bertambah sebanyak 4 kali. Begitu juga pada P2.1 dan P2.2 nilai pada R3 dan R5 akan bertambah sesuai dengan banyaknya penekanan pada port.
4.1.3 Pengujian Seven Segment

Pengujian ini dilakukan dengan cara menggunakan program langsung pada mikrokontroler yang dikirimkan ke port kemudian akan ditampilkan di seven segment. Data hexadecimal 0FEH,0FDH,0FBH,0F7H,0EFH, dan 0DFH dikirimkan ke IC 74LS47 yang akan di konversi menjadi bilangan desimal kemudian ditampilkan di peraga seven segment. Dalam rangkaian ini port yang digunakan adalah port 0 dan port 1, dimana port 0 digunakan untuk scanning display atau pemilihan seven segment mana yang aktif, karena transistor yang digunakan berjenis PNP, maka data yang dikirimkan dari mikrokontroler ke basis harus berlogika low (0)

 
sedangkan untuk inputan digunakan sensor infra merah yang dihubungkan melalui  P2.0 – P2.2. 
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Pengujian rangkaian ini dilakukan dengan menggunakan program diatas:

Gambar 4.3 tampilan dari program seven segment
Dari tampilan display seven segment dapat dilihat dari sisi paling kiri menandakan jumlah botol yang masuk sebanyak 4 botol, pada sisi tengah menandakan banyaknya botol yang ber-label sebanyak 3 botol, dan pada sisi paling kanan menandakan banyaknya jumlah botol yang tidak ber-label sebanyak 1 botol.

4.1.4 Pengujian Driver Motor
Rangkaian driver motor digunakan sebagai penggerak miniatur palang pintu untuk botol yang menggunakan motor DC. Rangkaian ini bisa men-drive dua buah motor DC sampai tegangan 46 Vdc dan arus sebesar 2A untuk tiap kanal
Motor dapat dijalankan dalam keadaan kecepatan penuh dengan memberi nilai tegangan 5VDC pada Aenable dan Benable atau  kecepatan yang bervariasi dengan memberikan tegangan dalam bentuk pulsa yang dikendalikan oleh 3 kondisi input. Yaitu Aenable,A+ dan A- atau Benable,B+ dan B-.
Pengujian dilakukan dengan memberikan kondisi seperti di bawah ini dan mengukur tegangan keluaran dari mikrokontroler dengan Voltmeter.

Tabel 4.4 Kondisi Output untuk Satu Motor
	Aen
	A(+)
	A(-)
	Status Motor

	L
	X
	X
	Motor off

	H
	L
	L
	Stop 

	H
	H
	L
	Berputar clockwise (cepat)

	H
	L
	H
	Berputar counter clockwise (cepat)

	H
	H
	H
	Stop (rem)



H = High ; L = Low ; X = Don’t care
Dikarenakan keterbatasan fungsi pin I/O mikrokontroler yang hanya mengeluarkan  tegangan sebesar 3.9 Volt sedangkan keluaran dari driver motor ialah 8,5 Volt mengharuskan pengoptimalan pin I/O. Untuk A+ dan A- atau B+ dan B- disatukan dengan menggunakan IC gerbang logika NOT sehingga hanya membutuhkan 2 pin I/O. Dengan demikian tentu pemberian logika dari program berbeda. Dikarenakan fungsi dari gerbang NOT ini ialah untuk membalikan nilai tegangan dan menjadikan tegangan tetap menjadi 5 Volt. Untuk menjalankan motor pada program diberikan logika seperti di bawah ini.

Tabel 4.5 Kondisi Keluaran untuk Satu Motor Setelah di NOT-kan

	Output Mikrokontroler
	Output setelah di Notkan
	Status Motor

	Aen
	A(+)
	A(-)
	Aen
	A(+)
	A(-)
	

	H
	H
	L
	L 
	L 
	H 
	Berputar clockwise (putar kanan)

	H
	L
	H
	L 
	H
	 L
	Berputar counter clockwise (putar kiri)


H = High ; L = Low 

4.1.5 Pengujian Catu Daya 

Pengujian dilakukan dengan cara mengukur tegangan input sesudah dioda dan tegangan keluaran setelah IC 7812 dan IC 7805 dengan menggunakan multimeter digital. Hasil dari pengukuran tegangan setelah dioda adalah 13.05 Volt. Sedangkan tegangan output pada kaki IC 7805 adalah sebesar 4.98 Volt dan tegangan output di kaki IC 7812 adalah 11.43 Volt. 
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Gambar 4.4 Pengujian Rangkaian Catu Daya  dengan Multimeter
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