PAGE  
12

BAB II

LANDASAN TEORI


Mikrokontroler atau mikrokomputer adalah suatu sistem mikroprosesor lengkap yang terintegrasi dalam sebuah IC (Single Chip). Mikroprosesor itu sendiri merupakan suatu kumpulan rangkaian yang terintegrasi digital dengan skala besar ( Large Scale Integration) atau skala sangat besar (Very Large Scale Integration) yang berkemampuan sebagai unit pengolah pusat ( CPU = Control Processing Unit). Mikrokontroler terdiri dari :

· Unit mikroprosesor ( Microprocessor Unit)

· Memori baca tulis ( Read Access Memory)

· Memori baca (Read Only Memory)
· Unit masukan/keluaran (Input/Output)

Pada mikrokontroler unit-unit tersebut umunya sudah terdapat dalam rangkaian terintegrasi keping tunggal (Single Chip Microcomputer). Meskipun ada beberapa mikrokontroler yang harus ditambah ROM luar (External ROM). Penambahan ROM maupun RAM luar digunakan untuk perluasan memori sistem.

CPU (Control Processing Unit) terdiri atas 2 bagian yaitu unit pengendali serta unit aritmatika dan logika. Unit pengendali ini adalah mengambil, mengkodekan dan melaksanakan urutan intruksi sebuah program yang tersimpan dalm memori.

RAM ( Read Access Memory) adalah memori yang dapat dibaca atau ditulis. Data dalam memori ini akan terhapus bila catu daya dihilangkan (bersifat volatile)  oleh karena sifat RAM ini, maka RAM hanya digunakan untuk menyimpan data-data entri seperti dat atau variabelhasil komputasi.

ROM (Read Only Memory) adalah memori yang hanya dapat dibaca. Data dalam memori ini tidak akan terhapus meskipun catu daya dihilangkan (bersifat non-volatile). Oleh karena sifat ROM ini, maka ROM digunakan untuk menyimpan kode program yang menjalankan sistem mikroprosesor.

Peralatan masukan/keluaran (Input/Output) digunakan untuk melakukan hubungan dengan peralatan luar. Peralatan masukan/keluaran ini dapat diprogram untuk menerima data dari mokroprosesor dan  memberi data ke mikroprosesor. Ada 2 macam peralatan masukan/keluaran, yaitu alat uuntuk hubungan serial (UART = Universal Asynchronous Receiver) dan alat untuk hubungan paralel (PIO = Parallel Inpit Output).

Sistem interkoneksi pada moikrokontroler dikenal dengan istilah saluran (bus). Pada mikrokontroler terdapat tiga saluran yaitu saluran alamat (Address Bus), saluran data (Data Bus), dan saluran kendali (Control Bus). Saluran alamat berfungsi untuk mengendalikan informasi alamat terhadap memori dan peralatan masukan/keluaran. Saluran data berfungsi untuk membaca dan menulis data ke memori dan peralatan masukan/keluaran. Saluran kontrol berfungsi untuk menyerempakkan operasi mikrokontroler dengan operasi rangkaian luar.

Pada umumnya sistim aplikasi menggunakan sistem komunikasi data untuk menjalankan pertukaran informasi antara dua pihak atau lebih. Pada gambar 2.1 ditunjukkan elemen-elemen dasar dari sistem komunikasi data :
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Gambar 2.1:  Diagram umum komunikasi data

Keterangan :

1. Source (sumber)

Merupakan bagian yang membangkitkan data sehingga dapat ditranmisikan.

2. Transmitter (pengirim)
Data yang dibangkitkan oleh sumber tidak dikirimkan dalam bentuk aslinya, tetapi diubah menjadi sinyal-sinyal listrik agar dapat melintasi jalur sistem transmisi.

3. Transmiittion System (sistem transmisi)
Berupa jalur transmisi tunggal atau jaringan komplek yang menghubungkan antara sumber dan tujuan.

4. Receiver (penerima)
Menerima sinyal dari sitem transmisi diubah kebentuk aslinya agar dapat diterima oleh tujuan.

5. Destination (tujuan)
Menerima data yang dihaslkan oleh receiver.

2.1 Programmable peripheral interface 8255 (PPI 8255)
PPI atau programmable Peripheral Interface merupakan perangkat antar muka yang dapat diprogram. PPI yang umum menggunakan chip 8255, melalui rangkaian PPI dengan menggunakan sebuah PC dapat dilakukan sejumlah pengaturan pekerjaan. Sebab rangkaian PPI dapat menghasilkan sejumlah perintah atas dasar sejumlah instruksi. Instuktur dapat dilakukan dari luar komputer atau dari dalam komputer atau juga dari kedua-duanya (kombinasi perintah). Sehingga dapat dikatakan bahwa rangkaian PPI sanggup menghasilkan perintah-perintah universal dan dapat langsung diubah menjadi perintah-perintah konversi.

Diagram blok dan konfigurasi pin PPI 8255 ditunjukkan dalam gambar 2.2 dan 8 PPI 8255 terdiri dari 40 pin DIP (Dual in Line Package) yang didesain untuk antarmuka antara sistem mikroprocessor dengan rangkaian luar. PPI 8255 ini dibuat oleh intel Co, yaitu mikroprosessor 8080. tetapi karena komponen ini standart bus dan kompatibel dengan IC TTL, maka kebanyakan mikroprosessor juga dapat memanfaatkannya. Bahkan sekarang IC PPI 8255 telah dibuat oleh perusahaan lain selain Intel.

PPI 8255 mempunyai 24 pin I/O yang terdiri dari 3 port, yaitu port A (8 pin), port B ( 8 pin) dan port C (8 pin). Port A dan port C pada PC7 sampai dengan PC4 tergabung dalam kontrol A, sedang port B dan port C dari PC3 sampai dengan PC0 tergabung dalam grup kontrol B. PPI 8255 dioperasikan dalam 3 mode yaitu Mode 0, Mode 1 dan Mode 2.
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Gambar 2.2:  Diagram Blok PPI 8255

Masukan jalur data pada PPI 8255 menggunakan buffer bidirectional internal yang bersifat tristate ouput dan masing-masing port yang bersifat latch, sehingga data yang dikeluarkan ke port akan tetap keadaannya selama tidak diubah atau chip direset.

2.1.1 Fungsi pin-pin PPI 8255

Sedangkan pada bagian ini menerangkan semua pin yang ada pada PPI 8255, beserta fungsinya. Gambar 2.2 menunjukkan pin pada PPI 8255. pin-pin tersebut adalah :

1. D0 – D7 (Data Bus) :
Merupakan tempat masukan dan keluaran dari PPI 8255. Semua data dibaca dan ditulis dari PPI 8255 melewati sistem data bus tersebut.

2. CS (Chip Select)      :


Berfungsi sebagai masukan dan aktif low.

3. RD (Read)               :

Berfungsi sebagai masukan dan aktif low. Bila 

RD diset “0” menunjukkan bahwa CPU sedang membaca data dari PPI 8255.

4. WR (Write)              :

Untuk masukan WR berlogika “0” (aktif low). Bila WR diset “0” menunjukkan CPU sedang menulis data ke PPI 8255.

5. A0 dan A1               :

Kombinasi dari masukan A0 dan A1 ada empat alamat yang akan menentukan salah satu plihan dari tiga I/O port dan satu control word register.

6. RESET                    :

Bila pin masukan ini diberi logika 1, maka PPI berada dalam keadaan RESET, yang berakibat control word register terhapus dan ketiga port diset sebagai mode input.

7. PA0 – PA7 (Port A) :

Jalur ini merupakan I/O port 8 bit, yang dapat digunakan untuk menghubungkan PPI 8255 ke perantara luar.

8. PB0 – PB7 (Port B) :

Fungsi dari I/O port ini sama seperti port A, tetapi untuk port ini saling bebas satu dengan yang lainnya.

9. PC0 – PC7 (Port C) :

Fungsinya sama dengan PA) – PA7, tetapi jalur-jalur tersebut dapat dibagi menjadi dua kelompok masing-masing 4 bit,yaitu port C lower (PC0 – PC3) dan port C upper (PC4 – PC7). Yang digunakan untuk mengontrol jalur-jalur PA0 – Pa7 dan PB0 – PB7 dalam mode operasi tertentu.

10.+5V dan GND         :

Sebagai terminal tegangan Supply dan Ground.

Untuk mengetahui jenis-jenis operasi yang dibentuk pada PPI 8255 dapat dilihat  table 2.1 operasi-oprasi dasar yang terdapat pada PPI 8255

Tabel 2.1: Operasi Dasar PPI 8255

	A1
	A0
	RD
	WR 
	CS
	Operasi yang dibentuk

	0
	0
	0
	1
	0
	READ : Port A ke data bus

	0
	0
	0
	1
	0
	READ : Port B ke data bus

	1
	0
	0
	1
	0
	READ : Port C ke data bus



	0
	0
	1
	0
	0
	WRITE : Data bus ke port A

	0
	1
	1
	0
	0
	WRITE : Data bus ke port B

	1
	0
	1
	0
	0
	WRITE : Data bus ke port C

	1
	1
	1
	0
	0
	WRITE : Data bus ke control word register (INITIALIZATION)

	X
	x
	X
	x
	1
	Data bus 8255 berada dalam

 kondisi tristate



	
	1
	0
	1
	0
	

	X
	x
	1
	1
	0
	Kondisi illegal

Data bus 8255 berada dalam kondisi tristate


2.1.2 Mode operasi dan inisialisasi PPI 8255

PPI 8255 mengenal tiga mode operasi, yaitu :

1. Mode 0 : Basic input / output.
2. Mode 1 : Strobed input / output dan
3. Mode 2 : Bi-Directional bus
1. Mode 0 (Basic input / output)

Mode ini digunakan untuk operasi masukan/keluaran yang sederhana yang terdiri dari tiga port. Tidak handshaking, dan data yang dibaca dan ditulis pada port-port yang bersangkutan. Fungsi dasar mode 1 yaitu : terdiri dari 2 port 8 bit dan 2 port 4 bit. Port-port tersebut bisa sebagai masukan atau keluaran. Keluaran data di latch dan data masukan tidak di latch. Terdapat 16 konfigurasi masukan / keluaran yang mungkin.

2. Mode 1 (Strobe I/O)

Konfigurasi pada operasi mode 1 menyediakan fasilitas untuk transfer data Masukan dan keluaran dari dan ke port tertentu dengan dilengkapi sinyal handshaking. Dalam hal ini port A dan port B dapat digunakan untuk transfer data, sedangkan port C untuk pembangkit sinyal handshaking.

3. Mode 2 (Strobe Bidirectional I/O)

Pada mode 2 hanya port A yang dapat diinisialisasi . Dalam mode ini port Adapat digunakan sebagai transfer data dalam dua arah (bidirectional), dalam arti bahwa data dapat masukdan keluar pada jalur yang sama.Dalam mode ini port C pin PC0 – PC7 digunakan sebagai jalur strobe untuk port- port A dan tiga pin yang lain dari port C yaitu pin PC0 – PC2 digunakan untuk masukan dan keluaran 

Konfigurasi operasi ini menyediakan fasilitas untuk komunikasi data 8 bit dua arah dengan peralatan luar. Tersedia sinyal–sinyal untuk handshaking dan interupt dengan fungsi Enable dan Disable-nya. Mode–mode operasi ini dapat dipilih dengan memberikan ‘Control Word’ pada saat inisialisasi. Control Word yang diberikan cukup sekali pada awal PPI ini diaktifkan. Selain itu selama program sedang berjalan, PPI 8255 sewaktu-waktu dapat diubah mode operasinya dengan memberikan sebuah Control Word lagi. Tersedianya fasilitas ini memungkinkan PPI 8255 dapat dimanfaatkan unutk melayani berbagai keperluan antarmuka dengan program-program subroutine yang berbeda dalam sebuah sistem rangkaian.

Pada PPI 8255 bila masukan RESET diaktifkan (‘1’), semua port akan diset pada masukan mode (24 pin port menjadi high impedance). Setelah RESET, otomatis PPI akan menggunakan semua portnya sebagai masukan port tanpa perlu diinisialisasi (diberikan Control Word) lagi. Format control word  PPI 8255 dapat dilihat pada gambar 2.3

[image: image8.wmf]GROUP A

PORT A

(8)

GROUP A

PORT C

UPPER

(4)

GROUP

B

PORT C

LOWER

(4)

GROUP

B

PORT  B

(8)

GROUP

A

CONTROL

DATA BUS

BUFFER

READ/WRITE

CONTROL

LOGIC

GROUP B

CONTRO

L

I/O

PA7-PA0

I/O

PC7-PC4

I/O

PC3-PC0

I/O

PB7-PB0

POWER

SUPPLY

BIDIRECTIONAL

DATA BUS

D0-D7

RD

+5V

GND

WR

A1

A0

RESET

CS


Gambar 2.3: Format control word  PPI 8255

2.1.3 Inisialisasi PPI 8255

Untuk menentukan mode kerja dari PPI 8255 kita harus memberikan tanda aktifnya PPI dan mendefinisikan masukan/keluaran pada masing-masing port PPI 8255. PPI 8255 memiliki 3 buah port yang masing-masing memiliki 8 saluran.

 Beberapa hal yang harus diperhatikan dalam penggunaan PPI 8255:

1. Pin Read/Write, Reset dan CS harus disiapkan yang digunakan pada perangkat kerasnya.

2. Register control PPI 8255 yang terdiri dari 8 bit biner harus diberikan pada port data alamat register control.

3. Alamat-alamat yang digunakan untuk port I/O dan juga control word PPI 8255 harus sesuai dengan definisi alamat pada perangkat lunak, yaitu pada prototipe card.
Dengan pemberian control word dan data register control akan dapat ditentukan fungsi dari setiap port PPI 8255. Karena sebuah PPI 8255 hanya memerlukan empat alamat maka daerah kerja dari prototipe card dapat dipilih, mengingat urutan 2 bit terakhir (A0 – A1), misalnya 300H – 303H, 304H – 307H, 308H – 30BH, …., 31CH – 30FH. Jadi adapun delapan kemungkinan alamat yang dapat dipilih untuk PPI card. Hal ini memungkinkan untuk menggunakan PPI 8255 lebih dari satu dengan memilih alamat yang berbeda. Pemilihan alamat harus sesuai dengan kombinasi dip switch pada PPI card.

2.2  DTMF (Dual Tone Multiple Frequency)
Teknik pengiriman data dari personal komputer ke-pheriperal lainnya (interface) melalui PPI 8255 yang masih berbentuk data digital atau biner, sedangkan untuk mengubah data dari biner ke analog atau berupa tone, maka diperlukan suatu decoder. Salah satu cara pengubahnya yaitu menggunakan piranti IC DTMF.

2.2.1 DTMF Encoder (TP 5088) 
Beberapa DTMF yang banyak dijumpai di pasaran antara lain MC145436 buatan Motorola, MT8870, MT8880 dan MT8888 buatan Mitel Semiconductor. Khusus MC145436 dan MT8870 merupakan IC penerima DTMF, menerima sinyal dari saluran telepon. Jika sinyal yang diterima merupakan kombinasi nada yang sesuai dengan ketentuan DTMF maka IC tersebut akan mengeluarkan kombinasi kode biner yang sesuai data yang diterima. Adapun IC lain yang tercantum di atas adalah buatan National Semiconductor, diantaranya adalah TP5088 sebagai Tone Dekoder dan IC TP5089 sebagai Tone Enkodernya. TP5088 sebagai pengirim DTMF, selain dapat berfungsi sebagai penerima, dapat pula difungsikan sebagai pembangkit nada DTMF sesuai angka biner yang diterimanya. Data bus dan sinyal-sinyal kontrol TP5088 dirancang sesuai dengan karakteristik mikrokontroler buatan Motorola (misal : MC68HC11), sedangkan TP5088 disesuaikan dengan mikrokontroler buatan Intel. TP5088 mempunyai dua register dengan empat fungsi. Untuk membedakan dua register TP5088 dilengkapi jalur alamat (Address Bus) RSO. Register pertama dinamakan register data sedangkan yang lainnya dinamakan register control status. Berikut ini ditunjukkan gambar 2.4 rangkaian IC TP5088 : 
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Gambar 2.4: Rangkaian DTMF Encoder

Diagram waktu proses pengiriman data dari TP5088 dapat kita lihat pada gambar 2.5 diagram waktu pengiriman data dari TP5088.
Selama proses berlangsung kaki Tone Enable harus =’0’.

a. Pada saat data siap akan dikirim Tone Enable masih = ’0’setelah data dikirim start maka tone enable harus mulai dijadikan = ’1’ supaya indikasi data terdeteksi.

b. Setelah data terkirim maka tone enable harus = ‘0’.

c. Bila tone enable = ‘1’ sebelum data terkirim maka data tidak akan terbaca/terdeteksi. 
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Gambar 2.5: Diagram waktu pengiriman data dari TP5088
TP5088 membangkitkan nada DTMF yang kemudian langsung dikirim ke receiver, selama tone enable berniali ‘1’ nada DTMF yang dibangkitkan TP5088 disalurkan melewati kaki tone. Berikut ini dtunjukkan pada tabel 2.2 kebenaran dari fungsional TP5088
Tabel 2.2: Tabel kebenaran fungsional TP5088

	Keyboard Equivalent
	Data Input
	TONE ENABLE
	TONES OUT
	MUTE

	
	D3
	D2
	D1
	D0
	
	f​L(Hz)
	f​H(Hz)
	

	X
	X
	X
	X
	X
	0
	0V
	0V
	0V

	1
	0
	0
	0
	1
	~
	697
	1209
	O/C

	2
	0
	0
	1
	0
	~
	697
	1336
	O/C

	3
	0
	0
	1
	1
	~
	697
	1477
	O/C

	4
	0
	1
	0
	0
	~
	770
	1209
	O/C

	5
	0
	1
	0
	1
	~
	770
	1336
	O/C

	6
	0
	1
	1
	0
	~
	770
	1477
	O/C

	7
	0
	1
	1
	1
	~
	852
	1209
	O/C

	8
	1
	0
	0
	0
	~
	852
	1336
	O/C

	9
	1
	0
	0
	1
	~
	852
	1477
	O/C

	0
	1
	0
	1
	0
	~
	941
	1336
	O/C

	*
	1
	0
	1
	1
	~
	941
	1209
	O/C

	#
	1
	1
	0
	0
	~
	941
	1477
	O/C

	A
	1
	1
	0
	1
	~
	697
	1633
	O/C

	B
	1
	1
	1
	0
	~
	770
	1633
	O/C

	C
	1
	1
	1
	1
	~
	852
	1633
	O/C

	D
	0
	0
	0
	0
	~
	941
	1633
	O/C


Ada 2 cara untuk mengirimkan nada DTMF :

1. Nada DTMF dibangkitkan dan dihentikan secara manual dengan cara sebagai berikut :

a. Mula –mula tone enable bernilai ‘0’.

b. Transmit Data diisi angka yang akan dikirimkan.

c. Tone enable dirubah menjadi ‘1’, menunggu beberapa saat sesuai  dengan periode nada yang dikehendaki.

d. Tone enable kembali berlogika ‘0’ selama periode tanpa nada yang dikehendaki.

2. Nada DTMF dibangkitkan secara mode burst seperti terlihat di gambar 2.6. Pemakaian mode burst ini diatur sebagi berikut :

a. Burst dijadikan ‘1’.

b. Setelah nada DTMF burst dikirim, tone enable ‘1’, jadi sebelum       mengirim nada DTMF harus menunggu sampai nilai tone enable menjadi ‘1’.

c. Tone enable kembali menjadi ‘0’ dengan sendirinya setelah isi Register Status dibaca. 
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Gambar 2.6: Nada DTMF dalam Mode Burst


Rangkaian penerima nada DTMF dalam IC TP5088 selalu memantau sinyal masuk, jika sinyal tersebut mengandung nada DTMF dan nada itu lamanya melebihi konstanta waktu yang ditentukan maka tone enable akan menjadi ‘1’.

Sebelum dipakai IC DTMF TP5088 yaitu kaki yang kedua harus = ‘0’. Kaki kedua yaitu tone enable dijadikan = ‘1’ setelah data mulai masuk. Penjelasan ini dapat dilihat pada gambar 2.5. Berikut ini dapat dilihat pada tabel 2.3 tentang output frequency untuk IC DTMF TP5088.

Tabel 2.3: Output Frequency Accuracy
	Tone

Group
	Standard

DTMF (Hz)
	Tone Output 

Frequency
	% Deviation 

from Standard

	Low 

Group

fL
	697

770

852

941
	694,8

7701,1

852,4

940,0
	-0,32

+0,02

+0,03

-0,11

	High

Group

fH
	1209

1336

1477

1633
	1206,0

1331,7

1486,5

1639,0


	-0,24

-0,32

+0,64

+0,37


2.2.2 DTMF Decoder  (CM 8870)

Rangkaian penerima DTMF yang dibangun dengan CM8870 ditunjukkan seperti pada gambar 2.7. Pada gambar 2.7 tersebut terlihat bahwa rangkaian dilangkapi dengan kristal senilai 3,579545 MHz dan ditambah dengan beberapa kapasitor membentuk rangkaian osilator stabil, yang dilengkapi pula dengan rangkaian reset yang dibentuk dengan C5 dan R4. Kedua rangkaian tersebut merupakan rangkaian baku AT89C2051.

Kristal pada rangkaian DTMF MT8870 berfungsi untuk menentukan waktu minimal utuk mengenali nada yang diterima oleh DTMF. Rangkaian-rangkaian penguat sinyal DTMF dibentuk dengan R1, R2 dan C1. Nilai-nilai komponen ini langsung diambil dari karakteristik sinyal DTMF pada umumnya.

    Rangkaian penerima DTMF CM 8870/70C terdiri atas band split filter yang memisahkan nada high dan low yang diterima, kemudian diikuti dengan digital decoder yang akan memeriksa high dan low yang diterima, kemudian diikuti dengan digital decoder yang akan memeriksa kedua frekuensi dan durasi dari penerimaan nada. Pemisahan dari nada low-group dan high-group dapat dilakukan dengan mengaplikasikan sinyal dua tones menuju kedua switch kapasitor band pass filter. Setiap filter keluaran diikuti dengan rangkaian switch kapasitor yang akan memperhalus sinyal sebelum menuju limiter. Limiter signal dihasilkan oleh high-gain comparator, comparator tersebut akan mendeteksi low-signal yang tidak diinginkan atau noise.
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Gambar 2.7: Rangkaian Decoder DTMF CM 8870

Decoder CM8870/70C menggunakan teknik digital counting untuk menentukan frekuensi dari nada terpilih dan memeriksa apakah nada tersebut merupakan frekuensi standar DTMF. Sebuah complex averaging algorithm melindungi terhadap simulasi nada oleh signal-signal extraneous (yang tidak penting) seperti voice ketika memberikan toleransi untuk deviasi dan variasi frekuensi yang kecil. Averaging algorithm ini telah dikembangkan untuk menjamin sebuah kombinasi optimum dari imunitas untuk talk-off dan mentoleransi untuk adanya frekuensi-frekuensi yang mengganggu (nada-nada ketiga) dan noise. Ketika detektor mengenali adanya dua nada valid (ini ditunjukkan sebagai “Kondisi Sinyal” dalam beberapa spesifikasi industri) keluaran “Early Steering” (Est) akan menjadi aktif. Kondisi hilangnya sinyal berikutnya akan menyebabkan Est mengasumsikan sebuah keadaan tidak aktif. Sebelum proses decode dilakukan pada pasangan nada, receiver akan memeriksa durasi sinyal yang sesuai, proses ini dilakukan oleh rangkaian external RC time konstan dengan mengatur EST (Early Steering Output).

Rangkaian CM8870 dilengkapi dengan X-tal (3,579545 MHz), C2 dan R3 digunakan untuk menentukan waktu minimal untuk mengenali nada DTMF yang diterima, rangkaian penguat sinyal DTMF dibentuk dengan dengan R1, C1, dan R2. StD (Delayed Steering, kaki 15 CM8870) merupakan keluaran yang menandakan  CM8870 .mempunyai data DTMF baru yang bisa diambil. Saat tidak ada nada DTMF kaki STD = ‘0’, jika sinyal yang masuk CM8870 mengandung nada DTMF dan nada itu lamanya melebihi konstanta waktu yang ditentukan oleh C2 dan R3. StD akan menjadi ‘1’ memeberitahu bahwa ada data di D0….D3 (kaki 11 sampai 14 CM8870) yang bisa diambil. Sinyal STD akan tetap bertahan = ‘1’ apabila nada DTMF masih ada.

TOE (Tristate Output Enable, kaki 10 CM8870) merupakan masukan untuk mengatur data D0…D3, jika TOE = ‘0’ rangkaian keluaran D0….D3 akan mengambang (high impedance state) sehingga data tidak bisa diambil. Jika D0….D3 tidak digabung dengan jalur data peralatan lainnya, kaki TOE bisa saja dihubungkan ke ‘1’.

2.3 Motor Arus Searah

Motor arus searah adalah suatu mesin listrik yang berfungsi mengubah tenaga listrik arus searah (DC) menjadi tenaga gerak atau mekanik, di mana tenaga gerak mekanik yang dihasilkan berupa putaran. Dalam kehidupan sehari-hari motor DC dapat kita lihat pada kendaraan bermotor dan alat-alat elektronika, seperti untuk mobil-mobilan dan penggerak mekanik tape recorder. Antara motor DC dan generator DC ada perbedaan kontruksi. Pada prinsipnya motor DC dapat dipakai sebagai generator DC dan sebaliknya, namun generator DC yang dimaksudkan di sini adalah penyearah mekanik komutator.

2.3.1 Prinsip kerja motor DC

Prinsip kerja motor DC magnet permanen dapat dijelaskan pada sebuah kawat berarus yang dapat dihubungkan pada kutub magnet utara dan selatan, yang nantinya akan dihasilkan suatu gaya yang bekerja untuk menggerakkan kawat tersebut.

Sedangkan arah gaya dapat ditentukan dengan menggunakan kaidah tangan kiri. Apabila suatu kumparan jangkar (rotor) dialiri arus listrik (i) dalam suatu medan magnet (B) maka akan terbangkit gaya (F) pada rotor tersebut sebesar :

F = B. i . 1 

yang nantinya akan menghasilkan torsi yang berfungsi untuk memutar rotor. Torsi tersebut akan memutar rotor bila torsi yang terbangkit itu telah memiliki torsi lawan dari motor dan beban. Pengaturan kecepaan motor DC sangat presisi dan teliti dalam range tegangan masukan motor yang besar

2.3.2 Konstruksi motor DC

Secara garis besar motor DC mempunyai susunan konstruksi sebagai berikut :

1. Sikat 


Sikat berfungsi sebagai supply arus pada jangkar melalui komutator. Posisi sikat berada pada inti kumparan.

2. Stator


Stator adalah bagian dari motor yang tidak bergerak (diam). Stator pada motor DC dari magnet permanen. Fungsi dari stator adalah untuk menghasilkan medan magnet.

3. Rotor


Rotor adalah bagian dari motor yang bergerak. Bagian ini tersusun atas dua bagian. 

4. Komutator 

Komutator berfungsi untuk membuat arus jangkar mengalir dalam satu arah tertentu sehingga putaran motor juga searah.
5. Jangkar


Jangkar adalah tempat membelitkan kabel-kabel jangkar, yang berfungsi untuk menghasilkan torsi.

Saat ini banyak dipergunkan motor DC magnet permanen sebagai pembangkit medan magnetnya. Terdapat pula motor DC daya kecil yang mempunyai konstruksi rotor khusus yaitu tanpa memakai besi, sering disebut moving coil motor atau motor lilitan berputar.

Keuntungan tambahan dari motor DC dengan magnet permanen adalah bahwa ukurannya yang lebih kecil dibandingkan dengan motor DC konvensional untuk daya yang sama.

2.3.3 Membalik putaran motor DC

Membalik putaran motor DC dapat dilakukan dengan dua cara yaitu membalik polaritas tegangan DC jangkar dan membalik polaritas tegangan DC medan penguat. Menyebabkan pembalikan polaritas tegangan tegangan DC medan penguat bisa arus pada saklar kontaktor yang disebabkan oleh adanya bunga api saat saklar dibuka. Hal ini terjadi oleh karena adanya belitan induktansi belitan medan yang cukup besar dan suatu ketika bila saklar tidak lagi berfungsi, arus medan akan sama dengan nol dan fluks akan menjadi sangat kecil maka putaran motor akan running atau tidak terkendali. Pembalikan polaritas tegangan DC jangkar dengan memanfaatkan DC chopper empat kuadran akan membalik arah putaran motor secara mulus. Dalam perencanaan nanti sebagai penggerak mekanik robot dipergunakan motor DC arus searah, oleh karena itu akan dibahas mengenai motor DC arus searah. Menurut hubungan kumparan medannya maka motor arus searah dibagi menjadi 4 macam antara lain :
1. Motor berpenguatan terpisah. 

2. Motor arus searah shunt. 

3. Motor arus searah seri. 

4. Motor arus searah kompon.

Motor arus searah pada prinsipnya merupakan kebalikan dari generator arus searah, kalau generator menghasilkan arus karena adanya gerakan, tetapi motor sebaliknya dapat menghasilkan gerakan karena adanya sumber tegangan yang mencatutnya
2.3.4 Rumus umum motor arus searah 

Pada gambar 2.8 ditujukkan gambar rangkaian ekuivalen dari motor arus searah.


[image: image6.wmf] 


Gambar 2.8:  Rangkaian motor arus searah


Dari gambar 2.8 diatas dapat ditentukan tegangan jala-jala (U) sebagai berikut:

U = Ra + Ia Ra

Dimana :

U  : adalah tegangan jala-jala (volt)

Ra : adalah tahanan kumparan jangkar (ohm)

Ia  : adalah arus yang masuk ke kumparan (Ampere).

Sedangkan besar tegangan medan (emf) dirumuskan :

emf = P . N . n . 0 / a . 60

Dimana :

emf   : adalah tegangan medan yang dihasilkan (volt)

P
: adalah jumlah pasang kutub

a
: adalah jumlah pasang paralel path 

N
: adalah jumlah konduktor jangkar

n 
: adalah banyak putaran (rpm)

0
: adalah fluks magnet (weber)

jika,

c = P.N / a.60

maka persamaan jumlah putaran tiap detik adalah :

n = U - Ia.Ra / C.0

Apabila U, 0 dan Ra tetap maka kecepatan putaran adalah :

n = f (Ia)

Persamaan di atas disebut karakteristik kecepatan motor.

2.4 Borland Delphi 5.0

Delphi adalah suatu program berbasis bahasa Pascal yang berjalan dalam lingkungan Windows. Delphi telah memanfaatkan suatu teknik pemrograman yang disebut RAD yang telah membuat pemrograman menjadi lebih mudah. Delphi adalah suatu bahasa pemrograman yang telah memanfaatkan metode pemrograman Object Oriented Programming (OOP).

Perbedaan konsep pemrograman berbasis objek  dengan konsep pemrograman biasa adalah sebagai berikut :

1. Dalam pemrograman biasa, suatu benda hanya memiliki properti (ciri) yang membentuk dirinya. 

Contoh : Objek manusia memiliki nama, tinggi, berat, dan warna kulit

2. Dalam pemrograman berorientasi objek, suatu benda tidak hanya memiliki properti (ciri) tetapi juga memiliki method dan event. 

Contoh: Objek manusia tidak hanya memiliki properti nama, tinggi, berat, warna kulit tetapi juga mempunyai metode / langkah yang dapat dikerjakan dan juga event (suatu kejadian yang bisa terjadi pada objek). 

a. Event dapat berupa : ketika lapar, ketika haus, ketika ngantuk dan lain-lain.

b. Method dapat berupa : Makan, minum, tidur. 

Suatu method bisa saja dipanggil ketika suatu event terjadi. Contoh ketika manusia lapar, maka dia akan melakukan method makan. 
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