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BAB II

TINJAUAN PUSTAKA

2.1. Sistem Keamanan ( Alarm ) Mobil


Sebuah alarm pada suatu mobil  disaat sekarang ini sudah merupakan salah satu fasilitas utama yang harus ada pada sebuah mobil, bahkan semua mobil-mobil yang dipasarkan dari setiap pabrikan mobil pada saat sekarang ini telah dilengkapi sebuah alarm mobil oleh perusahaan mobil yang bersangkutan.  

Alarm-alarm mobil yang banyak digunakan yakni yang menggunakan suara sebagai indikatornya yang merupakan fasilitas standard dari sebuah alarm yang mana seperti diilustrasikan pada gambar 2.1, alarm ini hanya mampuh membunyikan suara yang keras melalui pengeras suara (speaker) yang terpasang pada kendaraan untuk memberikan informasi kepada pemilik bahwa alarm sedang aktif. Daya pancar dari suara yang dipancarkan oleh suatu alarm biasanya menggunakan sensor ultrasonic dengan daya pancar 40 KHz, yang luas pancaran suaranya hanya mencapai beberapa meter saja dari pusat suara.
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Gambar 2.1. Alarm Mobil Standard
2.2.  Mikroprosesor dan Mikrokontroler


Perlu kita ketahui bahwa mikroprosesor dan mikrokontroler merupakan dua komponen yang memiliki perbedaan. Suatu mikroprosesor adalah bagian CPU ( Central Processing Unit ) dari sebuah komputer, tanpa I/O, dan peripheral yang dibutuhkan oleh suatu sistem lengkap. Untuk dapat dapat bekerja, mikroprosesor membutuhkan
perangkat pendukung yang dapat berupa RAM ( Random Access Memory ), ROM ( Read Only Memory ), dan I/O (Input / Output).


Mikrokontroler merupakan suatu terobosan teknologi mikroprosesor dan mikrokomputer, yang hadir memenuhi kebutuhan pasar (market need) dan teknologi baru. Sebagai teknologi baru, yaitu teknologi semikonduktor dengan kandungan trensistor yang lebih banyak namun hanya membutuhkan ruang kecil serta dan diproduksi dalam jumlah banyak yang membuat harganya menjadi lebih murah hingga tercapai oleh para pengguna.


Dan kemudian bila sebuah mikroprosesor dikombinasikan dengan I/O dan memori (RAM/ROM), maka akan dihasilkan sebuah mikrokomputer. Kenyataanya mengkombinasikan CPU dengan memori dan I/O dapat juga dilakukan dalam satu chip, yang menghasilkan single chip microcomputer (SCM), single chip microcomputer inilah yang sekarang kita sebut dengan mikrokontroler.

2.3.  Mikrokontroler AT89C2051


Ada terdapat berbagai jenis dan tipe dari mikrokontroler yang dapat digunakan dan terdapat dipasaran, salah satunya yakni mikrokontroler dengan tipe AT89C2051. Mikrokontroler AT89C2051 ini merupkan kelompok mikrokontroler dengan internal ROM  atau EPROM  yang merupakan produksi dari sebuah pabrikan mikrokontroler yang bernama ATMEL, mikrokontroler AT89C2051 ini merupakan salah satu tipe dari berbagai tipe yang dikeluarkan oleh ATMEL dari tipe AT89, baik tipe AT89C1051, AT89C2051, AT89C4051, AT89C51, AT89C52 atau AT89C55. Dari masing-masing tipe memiliki kelebihan dan keistimewahannya tersendiri, adapun kelebihan dan keistimewahan dari mikrokontroler ATMEL AT89C2051 ini adalah sebagai berikut :

1. Memiliki sebuah unit pemrosesan pusat sebesar 8 bit,

2. Memiliki internal RAM sebesar 128 byte,

3. Memiliki dua buah timer/counter 16 bit,

4. Memiliki 2 Kbyte sistem falsh  memori,

5. Frekuansi kerja antara 0 Hz sampai dengan 24 MHz,

6. Memiliki internal oscillator dan timing circuit,
7. Memiliki programmable I/O port  yang terdiri dari 15 buah jalur I/O,

8. Memiliki 5 buah jalur interupsi,

9. Memiliki sebuah serial I/O port dengan serial control,
10. Berkemampuan untuk melakukan operasi Boolean.
2.3.1.
Konstruksi Mikrokontroler AT89C2051


Pada konstruksi sebuah mikrokontroler AT89C2051 terdapat dua buah konstruksi yakni konstruksi pin dan konstruksi port yang berupa konstruksi yang berhubungan dengan proses karja dari mikrokontroler tesebut. 

2.3.1.1.  Konstruksi Pin AT89C2051



Mikrokontroler AT89C2051 memiliki kontruksi pin 20 kaki yang diperlihatkan pada gambar berikut  :


Gambar 2.2. Konstruksi Pin AT89C2051
Pada konstruksi pin yang diperlihatkan pada gambar 2.2 diatas terdapat 20 pin yang masing-masing mempunyai fungsi tersendiri, penjelasan dari fungsi masing-masing pin adalah sebagai berikut :

1. Port 1 ( Pin 1 s.d  Pin 19 ) adalah port parallel 8 bit dua arah (bidirection) yang dapat digunakan untuk bebagai keperluan.

2. Port 1.2 s.d Port 1.7 dilengkapi dengan internal pullups, sedangkan Port 1.0 dan 1.1 memerlukan eksternal pull-ups, Port 1.0 dan Port 1.1 juga melayani Inputan positif (AIN 0) dan inputen negatif (AIN 1).

3. Pin 1 adalah pin masukan untuk reset. Perubahan pulsa dari rendah ke tinggi pada pin ini membuat CPU menghentikan semua kegiatan dan kembali ke keadaan awal untuk menjalankan program dari awal.

4. Pin 2 sampai 9 ( Port 3 ) adalah port parallel 8 bit dua arah yang berfungsi pengganti :

a. P3.0 sebagai pin RXD, yaitu pin input data serial ( serial data receiver) untuk komunikasi serial,

b. P3.1 sebagai pin TXD, yaitu sebagai output data serisal (serial data transmitter) untuk komunikasi serial,

c. P3.2, INT0, input interupsi eksternal 0,

d. P3.3, INT1, input interupsi eksternal 1,

e. P3.4, T0, input eksternal untuk timer 0 atau counter 0,

f. P3.5, TI, input eksternal untuk timer 1 atau counter 1.

5. Pin 6 ( XTAL1) adalah pin masukan ke rangkaian ossillator internal. Sebuah ossillator kristal atau sumber ossillator luar dapat digunakan,

6. Pin 7 (XTAL2) adalah pin keluaran kerangkaian ossillator internal. Pin ini dapat dipakai juga menggunakan ossillator kristal,

7. Pin 10 (Ground) untuk dihubungkan ke aliran nagatif (ground),
8. Pin 20 (Vcc) dihubungkan ke sumber tegangan Vcc ( + 5 volt ).

2.3.1.2.  Konstruksi Port AT89C2051

Mikrokontroler AT89C2051 ini memiliki fisik dengan 20 pin / 20 kaki, 16 pin diantaranya digunakan sebagai port parallel. Satu port parallel terdiri dari 8 pin, maka 16 pin tersebut membentuk 2 buah port parallel, yaitu Port 1 dan Port 3.

1. Port 1

Port 1 merupakan port I/O dwi-arah yang dilengkapi dengan Pullups internal. Penyangga keluaran Port 1 mampu memberikan/menyerap arus empat masukan TTL ( sekitar 1,6 mA).

Jika ‘1’ dutiliskan pada kaki-kaki Port 1, maka masing-masing kaki akan di pulled high dengan pullup internal  sehingga dapat digunakan sebagai masukan. Sebagai masukan, maka jika kaki-kaki Port 1 dihubungkan ke ground ( di-pulled low) ini dapat menghasilkan masing-masing kaki akam memberikan arus (source)  karena di-pulled high secara internal. Port 1 juga menerima alamat bagian rendah (low-byte) selama pengisian program dan verifikasi flash.
2. Port 3

Port 3 merupakan port I/O dwi-arah dengan dilengkapi pullup internal. Penyangga keluaran Port3 mampu memberikan/menyerap arus empat masukan TTL ( sekitar 1,6 mA).

Jika ‘1’ dituliskan ke kaki-kaki Port 3, maka masing-masing kaki akan di-pulled high  dengan pullup internal sehingga dapat digunakan sebagai masukan. Sebagai masukan, maka jika kaki-kaki Port 3 dihubungkan ke ground (di-pulled low) ini dapat menghasilkan masing-masing kaki akan memberikan arus (source) karena di-pulled high  secara internal.

2.4.  Set Instruksi Dan Pemrograman MCS51


Pemrograman mokrokontroler terdapat operan yang berupa data yang tersimpan didalam memori, register dan I/O (input/output). Instruksi yang dikenal secara umum dikelompokkan menjadi beberapa kelompok yaitu instruksi untuk pemindahan data, aritmatika, operasi logika, pengaturan aliran program dan beberapa hal khusus. Kombinasi dari instruksi dan operan itulah yang membentuk instruksi pengaturan kerja mikrokontroler.

2.4.1.  Set instruksi MCS51

Secara keseluruhan MCS51 mempunyai 255 macam instruksi, yang dibentuk dengan mengkombinasikan instruksi dan operan. Instruksi tersebut dikelompokan menjadi tiga kelompok, diantaranya :

1. Kelompok Penyalin Data.


Instruksi dasar untuk kelompok ini adalah MOV, singkatan dari move yang artinya memindahkan, meskipun demikian lebih tepat dikatakan instruksi ini mempunyai arti menyalin data. Instruksi MOV dibedakan sesuai dengan jenis MCS51, instruksi ini pada memori data dituliskan menjadi MOV dan untuk pemakaian pada memori program, instruksi ini dituliskan mejadi MOVC. Salain itu, masih dikenal pula instruksi MOVX, yakni instruksi yang dipakai untuk mengakses memori data eksternal.

2. Kelompok Instruksi Aritmatik.


Instruksi-instruksi dalam kelompok aritmatik ini selalu melibatkan akumulator, hanya beberapa yang juga melibatkan register lainnya ( DPTR dan lain-lain). Berikut instruksi yang temasuk dalm kelompok ini :

a. Instruksi ADD dan ADDC.

b. Instruksi SUBB.

c. Instruksi DA A.

d. Instruksi MUL AB.

e. Instruksi DIV AB.

f. Instruksi DEC dan INC.

g. Instruksi INC DPTR.

3. Kelompok Instruksi Logika.


Kelompok instruksi ini dipakai untuk malakukan operasi logika, yaitu operasi AND (instruksi ANL), operasi OR (instriksi ORL), operasi Exclusive OR (instruksi XRL), operasi  clear (instruksi CLR), instruksi negasi atau komplemen (instruksi CPL), operasi penggeseran kanan atau kiri (instruksi RR, RRC, RL dan RLC) serta operasi penukaran data ( instruksi SWAP). Data yang dipakai dalam operasi ini bisa berupa data yang berbeda dalam akumulator atau data yang berbeda dalam memori-data, hal ini sedikit barlainan dengan operasi aritmatika yang harus melibatkan akumulator secara aktif.

2.4.2
Mode Pengalamatan MCS51

Data atau operan bisa berada di tempat yang berbeda, sehingga dikenal dengan beberapa cara untuk mengaksas data/operan tersebut yang dinamakan sebagai mode pengalamatan (addressing mode) antara lain yaitu :

1. Mode Pengalamatan Segera (immediate addressing mode).

Cara ini menggunakan konstanta, misalnya MOV A, #20h. Data konstanta merupakan data yang menyatu dengan instruksi, contoh instruksi tersebut diatas mempunyai arti bahwa data konstantanya, yaitu 20h. yang perlu diperhatikan dalam instruksi ini adalah bilangan 20h yang merupakan bagian dari instruksi ( menjadi satu dengan up-kode instruksi).

2. Mode Pengalamatan Langsung (direct addressing mode).


Cara ini dipakai untuk menunjukan data yang barada disuatu lokasi memori degan cara menyebut lokasi (alamat) memori tempat data tersebut barada.

Misalnya :  MOV A, 30h  ( 30h  adalah alamat yang diacu).

3. Mode Pengalamatan Tidak Langsung (indirect addressing mode).


Cara ini dipakai untuk mengakses data yang barada didalam memori, tetapi lokasi memori tidak disebut secara langsung tapi di- “titip”-kan ke register lain.

Misalnya : MOV A, @R0 ( @R0  adalah register yang di-“titip”-i ).

4. Mode Pengalamatan Register (register addressing mode).


Cara ini digunakan untuk mengakses sebuah register yang mana isi dari register tersebut akan disalin pada akumulator. Instruksi ini menjadikan alamat register R0 sampai R7 dapat digunakan sebagai tempat penyimpanan data yang praktis dan kerja nya cukup capat.

Misal : MOV A, R5 (  R5  adal;ah register dipakai menyimpan data dan data yang ada didalamnya akan disalin ke akumulator A).

5. Mode Pengalamatan Kode Tidak Langsung (code indirect addressing mode).


Untuk keperluan tersebut, MCS51 mempunyai cara penyebutan data dalam memori program yang dilakukan secara tidak langsung, misalnya :  MOVC A, @A+DPTR. Dalam instruksi ini instruksi MOV diganti dengan MOVC, tambahan huruf C tersebut dimaksudkan untuk membedakan bahwa instruksi ini digunakan untuk memori program. Tanda ‘@’ digunakan untuk menandai A+DPTR yang berfungsi untuk menyatakan lokasi memori yang isinya disalin ke akumulator A, dalam hal ini nilai yang tesimpan dalam DPTR (Data Pointer Register – 2 byte)  ditambah dengan nilai yang tersimpan dalam akumulator A (1 byte) sama dengan lokasi memori program yang diakses.

2.4.3
Aliran Program MCS51

Secara kelompok instruksi yang dipakai untuk mengatur aliran program terdiri atas instruksi-instruksi JUMP (setara dengan statement GO TO dalam pascal), instruksi-instruksi untuk membuat dan memakai       sub- rutin/modul (setara dengan PROCEDURE dalam pascal) dan insrtuksi-instruksi JUMP barsyarat (conditional Jump, setara dengan statement IF…THEN dalam pascal). Selain itu dikenal pula instruksi PUSH dan POP yagn dikerjakan secara tidak langsung karena instruksi pemanggilan sub-rutin ( CALL1, ACALL) dan kembali ke sub-rutin (RET).

Karena Program Counter adalah satu-satunya register dalam mikrokontroler yang mengatur aliran program, maka kelompok instruksi pengatur aliran program tersebut, semuanya merubah nilai Program Counter, sehingga pada saat kelompok instruksi ini dijalankan, isi  Program Counter bisa tidak urut dari isi sebelumnya.

Salain karena instruksi-instruksi tersebut, nilai Program Counter  bisa pula berubah karena pengaruh perangkat keras, yaitu saat mikrokontroler di-reset atau menerima sinyal interupsi dari input/output.

2.5.
Pemrograman Menggunakan Bahasa Assembly


Bahasa assembly menggantikan kode-kode biner dari bahasa mesin dengan “mnemonik”  yang mudah diingat. Misalnya, sebuah instruksi penambahan dalam bahasa mesin disajikan dengan kode “10110011” yang bahasa assembly dapat disajikan dalam mnemonik  ADD, sehingga mudah diingat dibandingkan dengan sederetan angka nol dan satu.


Tidak hanya itu, perintah penambahan membutuhkan suatu operan baik berupa data langsung maupun suatu lokasi memori yang menyimpan data yang bersangkutan. Dengan demikian kode untuk ADD bisa berbeda-beda tergantung kebutuhan atau jenis operannya. Instruksi lainnya rata-rata juga membutuhkan operan dalam bentuk yang berbeda-beda. Bagian ini ada baiknya diawali dengan beberapa definisi :

1. Pemrograman bahasa Assembly adalah sebuah program yang terdiri atas label-label , mnemonik dan lain sebagainya. Masing-masing pernyataan berhubungan dengan suatu instruksi mesin. Bahasa Assembly, sering juga disebut kode sumber ( Source code) atau kode simbolik (Symbolic code) tidak dapat djalankan oleh prosesor.

2. Pemrograman bahasa Mesin adalah sebuah program yang mengandung kode-kode biner yang merupakan instruksi-instruksi yang bisa dipahami prosesor. Pemrograman bahasa Mesin, sering disebut sebagai kode objek, dapat dijalankan oleh prosesor.

3. Assembler adalah suatu program yang dapat menterjemahkan program bahasa assembly ke program bahasa mesin. Program dalam bahasa mesin ini dapat berbentuk “absolut”  atau “relocateble” . Berikutnya dilakukan “linking”  untuk mengatur alamat absolut agar program dapat dijalankan oleh prosesor yang bersangkutan.

4. Linker adalah suatu program yang dapat menggabungkan program-program objek relocatable ( modul-modul) dan menghasilkan suatu program objek absolut yang dapat dijalankan oleh prosesor.

5. Segmen adalah suatu unit memori kode atau data. Sebuah segmen dapat direlokasikan ( relocatable) memiliki nama, tipe dan atribut-atribut lain yang membolehkan linker untuk menggabungkan dengan bagian-bagian segmen yang lain, jika dibutuhkan, juga akan menempatkan segmen dengan benar. Sedangkan segmen absolut tidak memiliki nama dan tidak bisa digabung dengan segmen lain.

6. Modul mengandung suatu atau lebih segmen atau sebagian segmen. Sebuah modul memiliki nama yang ditentukan oleh user. Definisi dari modul menentukan jangkauan simbol-simbol local. Sebuah berkas objek dapat berisikan lebih dari satu modul.

7. Program merupakan modul absolut tunggal, menyatakan semua segmen absolut dan  relocatable dari modul-modul yang terlibat. Sebuah program hanya mengandung kode-kode biner instruksi-instruksi ( dengan alamat-alamat dan konstanta-konstanta data ) yang dapat dipahami komputer.

2.5.1.  Kelompok Instruksi Pada Pemrograman Bahasa Assembler
1. Kelompok Instruksi JUMP.

Mikrokontroler menjalankan instruksi demi instruksi dari sebuah program yang menggunakan bahasa assembly, hal ini dilakukan dengan cara memberinya nama pada  program counter,  dengan demikian pada saat instruksi bersangkutan dijalankan program counter selalu menyimpan lokasi dari memori-program yang menyimpan instruksi berikutnya.

Pada saat mikrokontroler menjalankan kelompok instruksi JUMP, nilai program counter  yang runtun sesuai dengan aliran program diganti dengan lokasi memori-program baru yang dikehendaki pemrogram. Sedangkan isi lokasi berikutnya disimpan terlebih dahulu ke stack  dengan instruksi PUSH secara tak langsung dengan ketentuan instruksi yang digunakan sesuai dengan mikrokontroler yang kita gunakan, Mikrokontroler MCS51 mempunyai  beberapa macam instruksi JUMP, yakni :

a. LJMP (Long Jump).

b. AJMP (Absolute Jump).

c. SJMP (Short Jump).

Kerja dari ketiga instruksi ini sama persis, yang memberi nilai baru pada  program counter , kecepatan melaksanakan ketiga instruksi inipun sama persis, yakni 2 periode instruksi ( jika MCS51 bekerja pada frekunesi 12 MHz, maka instruksi ini dijalankan dalam waktu 2 mikro-detik)

2. Kelompok Instruksi Lompatan Bersyarat

Instruksi  jump bersyarat merupakan instruksi inti bagi mikrokontroler, tanpa kelompok instruksi ini sebuah program yang ditulis tidak banyak berarti. Instruksi-instruksi ini selain melibatkan  program counter, melibatkan pula kondisi-kondisi tertentu yang biasanya dicatat dalam bit-bit khusus yang terhimpun dalam register tertentu.

Khusus untuk keluarga mikrokontroler MCS51 yang mempunyai kemampuan menangani operasi dalam level bit, instruksi lompatan bersyarat dalam MCS51 dikaitkan pula dengan kemampuan operasi bit MCS51.

Lokasi memori-program baru yang harus dituju tidak dinyatakan dengan lokasi memori-program yang sesungguhnya, tapi dinyatakan dengan ‘penggeseran relatif’ terhadap nilai program counter  saat instruksi ini dilaksanakan. Cara ini dipakai pula untuk instruksi SJMP.

Instruski-instruksi yang termasuk dalam kelompok instruksi lompatan bersyarat :

a. Instruksi JZ (Jump if Zero) dan JNZ (Jump if not Zero).

b. Instruksi JC (Jump on Carry) dan JNC (Jump if no Carry).

c. Instruksi JB (Jump on Bis Set), JNB ( Jump on not Bit Set) dan JBC (Jump on Bit Set Then Clear Bit).

3. Kelompok Instruksi Untuk Sub-Rutin.

Instruksi yang memperlihatkan penggunaan sebuah instruksi untuk sub-rutin program, selain melibatkan program counter, juga melibatkan stack  yang diatur oleh Penunjuk Register Stack.

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

Agar nantinya mikrokontroler bisa meneruskan kembali aliran program utama, pada saat menjalankan instruksi ACALL adan LCALL, sebelumnya isi program counter  saat itu disimpan dulu ke dalam stack ( Stack adalah sebagian instruksi kecil dari memori-data yang dipakai menyimpan nilai program counter secara otomatis, kerja dari stack dikendalikan oleh Register Stack Pointer). Selanjutnya mikrokontroler mengerjakan instruksi-instruksi di dalam sub-rutin sampai menjumpai instruksi RET yang berfungsi sebagai penutup sub-rutin. Saat menerima instruksi RET, nilai asal program counter sebelum mengerjakan sub-rutin yang telah disimpan di dalam stack, dikembalikan lagi ke program counter sehingga mikrokontroler bisa meneruskan pekerjaan di alur program utama.

Instruksi ACALL dipakai untuk ‘ memanggil’ program sub-rutin dalam daerah memori-program 2  KiloByte yang sama, setara dengan instruksi AJMP yang sudah dibahas sebelumnya. Sedangkan instruksi LCALL setara dengan instruksi LJMP, yang bisa manjangkau seluruh memori-program mikrokontroler MCS51, sebanyak 64 KiloByte (Tapi tidak ada instruksi SCALL yang setara dengan instruksi SJMP). Program untuk AT89C2051 dan AT89C2051 tidak memerlukan instruksi LCALL dalam pemrogramannya.

Selain instruksi RET yang dipakai untuk mengakhiri program sub-rutin, masih ada instruksi lain yang dapat digunakan yaitu RETI, yakni instruksi yang dipakai untuk mengakhiri layanan interupsi (Interrupt Service Rountine), yaitu semacam program sub-rutin yang dijalankan mikrokontroler pada saat mikrokontroler menerima sinyal permintaan interupsi.

4. Kelompok Instruksi Proses dan Test.

Pada instruksi-instruksi Jump bersyarat yang telah dibahas sebelumnya terdapat instruksi yang melakukan proses pamantauan terhadap kondisi yang sudah terjadi yang dicatat MCS51. Ada dua instruksi yang melakukan suatu proses dahulu, baru kemudian memantau hasil proses untuk menentukan apakah harus dilakukan lompatan atau tidak.

Kedua instruksi tersebut adalah DJNZ dan instruksi CJNZ.

a. Instruksi DJNZ

Instruksi DJNZ (Decrement and if not Zero), merupakan instruksi yang akan mengurangi ‘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  ‘0’ .

b. Instruksi CJNE

Instruksi CJNE (Compare and Jump if Not Equal), merupakan instruksi yang membandingkan dua nilai yang disebut dan MCS51 akan lompat ke memori-program yang dituju kalau kedua nilai tersebut tidak sama.

2.5.2.  Operasi Pemrograman Assembler
Banyak program-program assembler yang bisa digunakan untuk mengembangkan aplikasi mikrokontroler MCS51. Program assembler dari Intel untuk mikrokontroler MCS51, sebuah kompailer ASM51 merupakan program standar yang dipakai untuk simulasi program.

Program assembler, ASM51 dapat dijalankan pada komputer PC dengan sistem operasi DOS atau Windows. Kerana komputer yang digunakan prosesor bukan keluarga MCS51, maka ASM51 sering dikenal dengan permrogram “cross assembler”. Program bisa diketik menggunakan sembarang editor DOS meupun Windows dan kemudian harus disimpan dalam format teks.

Kemudian di-assembler menggunakan ASM51 sehingga dapat menghasilkan berkas objek, tetapi tidak bisa dijalankan dengan komputer yang bersangkutan, kerena prosesnya bukan keluarga MCS51. Karena tidak bisa dijalankan langsung, maka kita bisa gunakan perangkat lunak lain untuk melakukan emulsi atau simulasi program kita.

Simulasi program MCS51 bersifat optimal, artinya boleh dilakukan maupun tidak tergantung pada kebutuhan, jika kita yakin program MCS51 yang dibuat bekerja sesuai dengan keinginan, maka langkah berikutnya yaitu mengubah menjadi format heksa atau biner yang siap untuk programkan kedalam AT89C2051 melalui program (Programmer).
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Gambar 2.3. Proses Pembuatan Program Aplikasi 

(A). Program Aplikasi Modul Tunggal (B). Program Aplikasi Sistem Modular
Pada gambar 2.3 (A) dan (B) diatas merupakan langkah dari proses mengubah dari sebuah file yang telah kita buat sebagai program yang akan kita instalkan pada mikrokontroler dalam file berbentuk *.asm kedalam bentuk heksa atau biner yang merupakan list program yang akan disimpan dan diterima oleh mikrokontroler AT89C2051.

2.5.3.  Format Pemrograman Pada Program Bahasa Assembly

Sebuah program yeng menggunakan bahasa assembly akan terdiri dari beberapa bagian, yakni :

1. Instruksi-instruksi mesin ( bahasa assembler),

2. Pengarah-pengarah assembler,
3. Kontrol-kontrol assembler,
4. 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-komentar yang perlu dituliskan agar program mudah dibaca dan dimengerti, tidak harus perinstruksi diberikan komentar akan tetapi dapat diberikan komentar sekumpulan instruksi yang mengerjakan suatu operasi.

Baris-baris program yang mengandung instruksi mesin atau pengarah assembler harus mengikuti aturan program assembler ASM51. Masing-masing baris atas beberapa filed yang dipisahkan dengan spasi atau tabulasi. 

Format umumnya:

[ label:] mnemonic [ operasi ] [,operan] […] [ ;komentar]

Adapaun keterangan dari format secara umun tersebut adalah sebagai berikut :

1. Label

Sebuah label mewakili suatu alamat dari instruksi yang mengikat. Label ini digunakan sebagai operan pada instruksi pencabangan ( misalnya ; SJMP SELANJUTNYA). Simbol dan label adalah dua hal yang berbeda. Simbol tidak menggunakan titik dua, sedangkan label menggunakan titik dua.

Sebuah simbol ( atau Label ) harus diwakili dengan sebuah huruf, tanda tanya atau garis bawah dan kemudian diikuti dengan huruf, angka tanda tanya atau garis bawah hingga 31 karakter. Kata tercadang (reserved words) tidak dapat digunakan sebagai symbol maupun table.

2. Mnemonik.

Mnemonik instruksi atau pengarah assembler dimasukan kedalam “mnemonic field” yang mengikuti “label mnemonik” . Mnemonik instruksi misalnya ADD, MOV, INC dan lain-lain. Sedangkan pengarah assembler misalnya ORG, EQU, DB dan lain-lain.

3. Operan

Operan yang ditulis setelah mnemonik, dapat berupa alamat atau data yang digunakan oleh instruksi yang bersangkutan. Bisa juga berupa label yang mewakili alamat suatu data atau berupa simbol yang mewakili suatu data konstanta. Perlu diingat beberapa instruksi MCS51 yang tidak memerlukan operan ( RET dan lain-lain).

4. Komentar

Komentar harus diawali dengan titik koma ( ; ). Sebuah barisan atau bagian dari suatu baris akan dianggap sebagai komentar jika diawali dengan titik koma. Sub-rutin dari bagian-bagian besar program yang mengerjakan suatu operan biasanya diawali dengan blok komentar yang menjelaskan fungsi sub-rutin atau bagian besar program tersebut.

5. Simbol Assembler khusus

Simbol-simbol assembler khusus digunakan untuk mode-mode pengalamatan melalui register. Simbol-simbol ini mencangkup A, R0 s.d R7, DPTR, C, PC dan AB. Juga tanda dollar ( $ ) yang dapat digunakan untuk menunjukan nilai pencacah program ( program counter) saat itu.

6. Pengalamatan Tak Langsung.

Beberapa instruksi menggunakan operan berupa register yang menyimpan alamat data dimana suatu data tersebut disimpan. Dalam hal ini digunakan tanda “at” ( @ ) yang dapat digunakan bersama dengan R0, R1, DPTR atau PC, tergantung dari instruksi yang digunakan.

7. Data Langsung.

Data-data langsung diawali dengan tanda  pound ( # ) dan menyatu dengan instruksi yang bersangkutan. Semua operasi yang melibatkan data langsung ( kecuali instruksi MOV, DPTR, #data) hanya membutuhkan 8-bit ( 1 byte ) . Data langsung akan dievaluasi sebagai suatu konstanta 16-bit dan byte-rendah yang digunakan. Semua bit di byte-tinggi harus sama  ( 00h atau FFh ) atau nantinya akan mengakibatkan kesalahan “value will not fit in byte” .

8. Alamat Data.

Banyak instruksi yang mengakses lokasi-lokasi memori menggunakan pengalamatan langsung dan membutuhkan alamat memori data internal ( 00h hingga 7Fh ) atau alamat SFR ( 80h hingga FFh ) pada operasi.

9. Alamat Bit.

Salah satu kelebihan mikrokontroler keluarga Atmel seri 51 adalahbisa mengakses alamat-alamat per-bit tanpa menggunakan cara khusus. Instruksi yang melibatkan lokasi-lokasi yang teralamati-bit ( bit addressable ) harus menyediakan suatu alamat bit dalam memori data internal ( 00h hingga 7Fh ) atau alamat bit ruang SFR ( 80h hingga FFh ). 

Cara penulisannya ada tiga cara :

a. Secara eksplisit menggunakan alamatnya langsung (misal: SETB 0Eh).

b. Menggunakan tanda titik( . ) antara byte dan posisi bit ( missal : SETB ACC.7).

c. Menggunakan simbol yang baku ( misal ; JNB TI, $ ).

10. Alamat Kode.

Suatu alamat kode yang digunakan dalam operan instruksi lompatan, termasuk lompatan relatif ( SJMP dan lompatan bersyarat), lompatan dan call absolut ( ACALL, AJMP) serta lompatan dan call far  ( LJMP, LCALL ). Alamat kode tersebut biasanya diwakili dalam bentuk suatu label.

ASM51 akan menentukan alamat kode dengan benar, kemudian meyisipkan kedalam instruksi sebagai offset  8-bit bertanda, alamat halaman 11 atau alamat panjang 16-bit sesuai dengan kasusnya.

11.  Jump dan Call Umum.
ASM51 membolehkan kita untuk menggunakan mnemonik JMP tau CALL yang umum; mnemonic JMP digunakan sebagai wakil dari SJMP, AJMP atau LJMP, sedangkan mnemonic CALL mewakili ACALL atau LCALL. Assembler akan mengkonversikan mnemonik umum ini menjadi instruksi yang sesungguhnya mengikuti beberapa aturan sederhana, diantaranya:

a. Diubah ke SJMP jika tidak ada dalam acuan alamat di depan ( tujuan lompatan sebelum instruksi JMP yang bersangkutan ) dan jangkauan ( lompatan berada dalam 128 byte (lokasi)).

b. Diubah ke bentuk AJMP jika tidak ada acuan lompatan didepan dan tujuan lompatan masih berada dalam blok 2K yang sama.

c. Jika atauran 1 dan 2 tidak terpenuhi, maka akan diubah ke bentuk LJMP.

2.5.4.  Pengarah Assembler Dan Operasi Penggabungan

1. Pengarah Assembler
Pengarah assembler merupakan instruksi pada program assembler  itu sendiri, bukan sebagai instruksi bahasa assembler yang akan dijalankan mikrokontroler yang bersangkutan. ASM51 menyediakan beberapa pengarah assembler yang dikelompokan sebagai berikut :

1. Kontrol kondisi assembler ( ORG, END, USING ),

2. Definisi symbol ( SEGMENT, EQU, SET, DATA, IDATA, XDATA, BIT, CODE ),

3. Pemesanan inisialisasi penyimpanan ( DS, DBIT, DB, DW ),

4.  Rantai (linkage) program 9 PUBLIC, EXTRN, NAME ), dan

5. Pemilihan segmen ( REGS, CSEG, DSEG, ISEG, BSEG, XSEG ).

2. Operasi penggabungan

Saat mengembangkan suatu program aplikasi yang besar, biasanya program aplikasi yang sub-program atau modul yang berisikan bagian –bagian kode (biasanya berupa sub-rutin). Strategi pemrograman ini dinamakan sebagai “ Pemrograman modular”, artinya tidak ditempatkan pada lokasi-lokasi tertentu dalam ruang kode maupun data. Sebuah proses panggabungan harus dilakukan untuk menggabungkan (link) modul-modul tersebut menjadi sebuah modul absolut yang bisa dijalankan.

2.6.
Instruksi AT COMMAND


AT COMMANDS digunakan untuk melakukan komunikasi dengan modem ( modem pada handphone khususnya ). Standar AT Commands yang lazim digunakan adalah AT Commands pada kompatibel modem Hayes. Sebuah ponsel pada dasarnya adalah sebuah modem (GSM modem), sehingga AT Command pun dapat berlaku pada sebuah ponsel. AT Commands untuk sebuah ponsel ditetapkan dengan adanya standar GSM 07.07 dan GSM 07.05 .

2.6.1.  Set instruksi AT Commmand Untuk DIAL UP

Berikut ini merupakan table (Tabel 2.1) dari set instruksi-instruksi AT Command untuk sebuah modem GSM yang umum digunakan. Set instruksi pada tabel berikut merupakan contoh dari instruksi untuk fasilitas dial up khususnya dan juga fasilitas lainya yang terdapat pada sebuah ponsel . 

Tabel 2.1. Set Instruksi AT COMMAND untuk Handphone (modem Hayes )

	INSTRUKSI
	KETERANGAN

	AT
	Perintah kepada modem untuk melakukan perintah setalahnya
	 
	 

	 +
	Perintah escape spuence untuk mengembalikan modem pada mode perintah online

	ATD"xxx"
	Melakukan panggilan kenomor yang ditentukan "xxx"
	 
	 
	 

	ATDL
	Melakukan panggilan kepada nomor terakhir yang telah di dial (Redial)
	 

	ATDP
	Melakukan panggilan dengan mode panggilan pulse dial
	 
	 

	ATDR
	Melakukan komunikasi dengan nomor yang dipanggial
	 
	 
	 

	ATDS
	Melakukan panggilan pada nomor yang tersimpan pada alamat "x" di phone book

	ATDT
	Melakukan panggilan dengan mode panggilan tone dial
	 
	 

	ATDW
	Melakukan panggilan setelah nada panggil ada
	 
	 
	 

	ATD,
	Melakukan penundaan sebelum melakukan panggilan
	 
	 
	 

	ATD!
	Melakukan penghapusan nomor terakhir yang di dial (flash)
	 
	 

	ATD@
	Melakukan perintah kepada moden untuk menunggu sebelum melakukan panggilan

	ATH
	Menutup / Mengakhiri Panggilan (HangUp)

	AT+CGMI
	Menampilkan kode manufakture
	 
	 
	 
	 
	 

	AT+CGMM
	Menampilkan model ponsel
	 
	 
	 
	 
	 

	AT+CGMR
	Menampilkan versi software ponsel
	 
	 
	 
	 

	AT+CGSN
	Menampilkan nomor IMEI
	 
	 
	 
	 
	 

	AT+GSN
	Menampilkan nomor IMEI
	 
	 
	 
	 
	 

	AT+CHUP
	Menutup percakapan
	 
	 
	 
	 
	 
	 

	AT+CEER
	Menampilkan sebab putusnya koneksi terakhir
	 
	 
	 

	AT+CREG
	Registrasi jaringan
	 
	 
	 
	 
	 
	 

	AT+COPS
	Registrasi jaringan
	 
	 
	 
	 
	 
	 

	AT+CPBS
	Memilih buku telepon (SIM atau mobile)
	 
	 
	 
	 

	AT+CPBR
	Membaca isi buku telepon
	 
	 
	 
	 
	 

	AT+CPBW
	Menambah isi buku telepon
	 
	 
	 
	 
	 

	AT+CSMS
	Memilih jenis sms
	 
	 
	 
	 
	 
	 

	AT+CPMS
	Memilih memori penyimpanan SMS
	 
	 
	 
	 

	AT+CMGF
	Menampilkan format SMS (teks atau PDU)
	 
	 
	 
	 

	AT+CSCA
	Menampilkan nomor message center yang digunakan
	 
	 
	 

	AT+CNMI
	Menampilkan SMS baru
	 
	 
	 
	 
	 

	AT+CMGL
	Menampilkan daftar SMS
	 
	 
	 
	 
	 

	AT+CMGR
	Membaca SMS
	 
	 
	 
	 
	 
	 

	AT+CMGS
	Mengirim SMS
	 
	 
	 
	 
	 
	 

	AT+CMSS
	Mengirim SMS dari memori
	 
	 
	 
	 
	 

	AT+CMGW
	Menulis SMS ke memori
	 
	 
	 
	 
	 

	AT+CMGD
	Menghapus SMSM di memori
	 
	 
	 
	 
	 

	AT+CMGC
	Mengirim perintah SMS
	 
	 
	 
	 
	 


         





                  Sumber : www.Forumponsel.com

2.6.2. Teknik Panggilan ( Dial Up )
Dial up  merupakan suatu fasilitas utama pada sebuah telepon seluler dan juga merupakan syarat utama dari sebuah ponsel. Secara teknologi real time yang mana koneksi dapat dilakukan secara langsung kenomor yang dituju setelah dicek di HLR ( Home Location Register ) untuk menentukan apakah ponsel yang dituju aktif atau tidak.

Dalam forum studi dan diskusi dan pembicaraan mengenai standar 3G, dial up tatap disebut fasilitas utama yang kemudian diikuti dengan fasilitas SMS yang diperlukan dan menjadi bagian standar 3G. Dalam standar 3G – MT 2000, disebutkan 4 layanan utama 3G, yaitu :

1. Dial Up atau Voice, layanan ini tetepi merupakan layanan utama 3G, yang diharapkan akan menyamai kualitas dari layanan pada jaringan PSTN.

2. Messaging ( SMS ) , layanan ini pada 3G akan dikembangkan menjadi EMS (Enhanced Messaging Service ) yang mempunyai E-mail attachmant serta merupkan bagian dari layanan Unifield Messaging, yang kemudian MMS (Multimedia Messaging Service) yang merupakan masseging  dengan kemampuan image attachment.
3. Paket Data Teknologi, switched data pada 2G akan ditinggalkan dan beralih kepada teknologi paket data yang lebih cepat dan efisien. Teknologi paket data ini dipercaya menjadi teknologi yang akan menjadi awal perkembangan internet berjalan (Mobile Internet).

4. Steraming Multimedia, seiring dengan diperkenalkannya standar 3G mengenai teknologi paket data dan peningkatan efisiensi jaringan, maka kecepatan data ( data rate ) pada jaringan wireless dapat mencapai 2 Mbps yang akan memeungkunkan streaming data multimedia yang akan menjadi bagian dari layanan video conferencing / video phone dan tele presence.
Untuk itu fasilitas layanan dial up  merupakan suatu persyaratan terpenting dalam sebuah alat komunikasi hand phone, yang mempuh melakukan komunikasi secara langsung dengan layanan voice ( suara ).  

2.7.  Komunikasi Data Serial


Pada proses pengiriman data / transmisi data dapat kita lakukan dengan dua cara, yang mana kedua cara tersebut dibedakan oleh sinyal detak yang dipakai untuk men-“dorong” data serial, kalau sinyal detak dikirim bersama-sama dengan data serial, cara tersebut dikatakan sebagai transmisi data serial sinkron. Sedangkan dalam transmisi data serial secara asinkron, detak tidak dikirim bersama data serial, rangkaian penerima data harus membangkitkan sendiri detak pendorong data serial.

2.7.1.  Komunikasi Data Serial Pada Mikrokontroler AT89C2051


Port serial pada AT89C2051 bersifat dupleks penuh atau full-duplex, artinya port serial bisa menerima dan mengirim pada waktu yang bersamaan ( dikembalikannya adalah half-duplex ). Selain itu juga memiliki penyangga penerima, artinya port serial mulai bisa menerima byte yang kedua sebelum byte pertama dibaca oleh register penerima (jika sampai byte yang kedua selesai diterima sedangkan byte pertama bleum juga dibaca, maka salah satu byte akan hilang). Penerimaan dan pengiriman data port serial melalui register SBUF. Penulisan SBUF (biasanya dari akumulator) berarti mengisi register pengiriman SBUF sedangkan pembacadari SBUF berarti membaca register penerimaan SBUF yang memang terpisah secara fisik (secara perangkat lunak namanya satu yaitu SBUF ). Port serial dapat bekerja dalam 4 mode :
Mode 0 : data serial masuk dan keluar melalui RXD. TXD mengeluarkan sinyal clock. 8 bit data dikirim / diterima dengan bit LSB (Least Significant Bit) yang pertama. Baudrate tetap pada 1/12 frekuensi osilator.

Mode 1 : 10 bit dikirim melalui TXD atau diterima melalui RXD yang terdiri dari

sebuah start bit (0), 8 bit data (LSB pertama), dan sebuah stop bit (1). Pada penerimaan, stop bit menuju RB8 pada SFR SCON. Baudrate variabel.

Mode 2 : 11 bit dikirim melalui TXD atau diterima melalui RXD, sebuah start bit (0), 8 bit data (LSB pertama), bit data ke 9 yang terprogram, dan sebuah stop bit (1). Pada saat pengiriman, bit data ke 9 (TB8 pada SCON) dapat diberi nilai 0 atau 1. Sebagai contoh bit parity (P pada PSW) dapat dipindahkan ke TB8.  

Pada penerimaan, bit data ke 9 masuk ke RB8 pada SCON sedangkan stop bit diabaikan. Baudrate dapat diprogram 1/32 atau 1/64 frekuensi osilator.

Mode 3 : 11 bit dikirim melalui TXD atau diterima melalui RXD, sebuah start bit (0), 8 bit data (pertama LSB), bit data ke 9 yang terprogram dan sebuah stop bit (1). Sebenarnya Mode 3 sama seperti Mode 2, namun baud rate Mode 3 variabel. Pada semua mode di atas, pengiriman diinisialisasi dengan instruksi yang menggunakan SBUF sebagai register tujuan. Penerimaan diinisialisasi pada Mode 0 dengan kondisi RI = 0 dan REN = 1. Pada mode lain penerimaan diinisialisasi dengan diterimanya start bit dengan syarat REN = 1.

2.7.2.  Komunikasi Data Serial IC MAXIM232 Dengan RS232


Proses komunikasi data mikrokontroler AT89C2051 yang menggunakan kabel RS232 (gambar 2.4. (A)) dan juga memerlukan suatu komponen tambahan agar dapat melakukan komunikasi dikarenakan adanya perbedaan tegangan yang dihasilkan. Tegangan data serial yang dihasilkan RS232 adalah –15 volt sampai dengan  +15 volt, proses menterjemahkan logika “0” dan “1” berbeda dengan tegangan TTL yang dihasilkan oleh mikrokontroler (disesuaikan dengan sinyal tegangan yang dihasilkan) untuk ditulah diperlukan piranti tambahan berupa sebuah IC dengan seri MAXIM232 (gambar 2.4.(B)). IC MAXIM232  merupakan suatu piranti yang digunakan untuk mengubah tegangan, atau lebih tepatnya mengkonversi tegangan yang dihasilkan oleh mikrokontroler (tegangan TTL) menjadi tegangan yang dapat diterima / digunakan oleh RS232 yang mana jika tegangan TTL bekerja dengan tegangan antara 0 volt sampai dengan 5 volt dengan tegangan 0 volt dianggap sebagai logika “0” dengan tegangan sekitar 5 volt sebagai logika “1”.  
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Gambar 2.4. (A). Kabel Data RS232 Untuk Siemens (B) Rangkaian IC MAXIM232

2.8.  Sistem Pengoperasian Mesin  Pada Kendaraan Bermotor


Sebuah kendaran memiliki dua buah sistem pengoperasian mesin yang sangat berparan penting, yang mana jika salah satu dari sistem tersebut tidak dapat bekerja maka sebuah mesin yang tardapat pada kendaraan tersebut tidak dapat dioperasikan/dinyalakan. Adapun sistem-sistem tersebut adalah :

1. Sistem Pengapian (Ignition System ),

2. Sistem Satarter ( Start System ).

2.8.1. Sistem Pengapian ( Ignition System )
Sistem pengapian pada kendaraan menghasilkan tegangan tinggi yang diperlukan untuk membakar gas bahan bakar yang dimasukan ke dalam ruang bakar (silinder) pada motor bensin.

Sistem pengapian harus mampuh menghasilkan percikan bunga api pada busi pada waktu yang tepat, yaitu beberapa derajat sebelum mancapai titik mati atas pada saat langkah kompresi. Percikan bunga api ini akan membakar gas bahan bakar dan engine menghasilkan tenaga.  
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Gambar 2.5. (A). Sistem Pengapian Konvensional

Dalam beberapa tahun terakhir ini, sistem pengapian berkembang sangat pesat. Dahulu kita hanya mengenal sistem pengapian dengan menggunakan kontak point (platina), sistem ini dikenal dengan istilah “ pengapian konvensional”  seperti digambarkan pada gambar 2.5.(A) di atas. 


Akhir-akhir ini banyak kendaraan menggunakan sistem pengapian elektronik atau yang sekarang dikanal dengan CDI, seperti pada gambar berikut (gambar 2.6.(B)).
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Gambar 2.6.(B). Sistem, Pengapian Elektronik ( CDI )

Dalam sebuah unit sistem pangapian terdapat beberapa komponen utama, yang diantaranya :

1. Baterei, sebagai sumber daya awal sistem,

2. Kunci kontak, sebagai alat bantu bagi pengguna kendaraan untuk menghidupkan atau mematikan engine.
3. Coil pengapian, sebgai komponen yang bekerja meningkatkan tagangan baterei hingga mencapai 20-30  kvolt.

4. Kontak point ( Platina ), atau CDI ( pada sistem pengapian elektronik ), sebgai komponen yang mengendalikan saat coil bekerja,

5. Instalasi kabel ( pengkabelan ), yang berfungsi untuk menghubungkan antara komponen yang satu dengan yang lainnya.

2.8.2. Sistem Starter ( Start System ) 

Suatu mesin tidak dapat mulai hidup ( start ) dengan sendirinya, maka mesin tersebut memerlukan tenaga dari luar untuk memutarkan poros engkol dan memebantu untuk menghidupkan. Dari beberapa cara yang ada, mobil umumnya mempergunakan motor listrik, yang merupakan gabungan dengan mempergunakan magnetic switch yang memindahkan gigi pinion yang berputar ke ring gear yang dipasang pada bagian luar dari fly wheel, sehingga ring gear berputar ( dan juga poros engkol ) seperti yang ditunjukan pada gambar 2.7 .

Motor starter harus dapat menghasilkan momen yang besar dari tenaga yang kecil yang tersedia pada baterai. Hal lain yang harus diperhatikan ialah bahwa motor starter harus sekecil mungkin. Untuk itulah, motor sering menggunakan sumber arus DC (arus searah) yang umum digunakan.
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Gambar 2.7. Sistem Starter Kendaraan Mobil

Dalam sebuah sistem starter juga memiliki beberapa komponen  pokok, adapun komponennya adalah :

1. Baterei, sebagai sumber daya awal sistem,

2. Kunci kontak, sebagai alat bantu bagi pengguna kendaraan untuk menghidupkan atau mematikan engine,
3. Motor starter, sebagai motor penggerak yang memberikan putaran/gerakan awal untuk poros engkol,

4. Instalasi kabel ( pengkabelan ), yang berfungsi untuk menghubungkan antara komponen yang satu dengan yang lainnya.
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