BAB II

LANDASAN TEORI

Bab ini membahas teori atau hukum rangkaian elektronika dan teori komponen-komponen yang digunakan sebagai alat bantu atau penunjang pada proses analisa kinerja LDR. Pembahasan meliputi:  

1. Hukum Ohm

2. Rangkaian Pembagi Tegangan

3. LDR

4. ADC

5. Mikrokontroller AT89C51

6. Motor Driver LS298

7. Motor DC

Pembahasan teori komponen lebih detail hanya difokuskan pada komponen LDR dan ADC, sedangkan teori komponen yang digunakan untuk modul Mobil Robot Sederhana hanya dibahas sekilas karena pembahasan modul Mobil Robot Sederhana bukan merupakan pokok pembahasan didalam Tugas Akhir ini, sesuai dengan judul Tugas Akhir yaitu “Analisa Kinerja LDR Untuk Mendeteksi Api Diimplementasikan Pada Mobil Robot Sederhana”. 
Komponen ADC diperlukan karena sinyal keluaran dari sensor adalah sinyal analog sedangkan modul Mobil Robot Sederhana bekerja dengan sinyal digital. Untuk itu diperlukan komponen pengubah dari sinyal analog menjadi sinyal digital, sehingga blok sistem secara keseluruhan adalah seperti yang ditunjukan oleh gambar 2.1. 
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Gambar 2.1 Blok diagram sistem

2.1 Hukum Ohm

Hukum Ohm adalah hukum yang menggambarkan hubungan antara tiga besaran listrik, yaitu Tahanan (R), Tegangan (V) dan Arus (I). Satuan untuk ketiga besaran tersebut adalah:

· R : Ohm

· V : Volt

· I 
: Ampere

Persamaan untuk ketiga besaran tersebut adalah:
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2.2 Rangkaian Pembagi Tegangan

Rangkaian pembagi tegangan terdiri dari dua resistor yang dirangkai secara seri dan dihubungkan dengan suatu sumber tegangan. Tegangan output diambil dari titik tengah rangkaian seri kedua resistor tersebut seperti ditunjukan oleh gambar 2.2.   
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Gambar 2.2 Rangkaian pembagi tegangan. 

Keterangan gambar 2.2:

R
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= Resistor pertama

R
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= Resistor kedua

V
= Sumber tegangan DC

Vout 
= Tegangan keluaran

Persamaan untuk rangkaian pada gambar 2.2 adalah:
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Dari persamaan (4), apabila nilai V tetap, maka perubahan nilai Vout hanya bergantung pada perubahan nilai R
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2.3 LDR (Light Dependent Resistor)

LDR adalah salah satu jenis variable resistor yang nilai tahanannya bergantung pada intensitas cahaya yang mengenai permukaannya. Makin kuat intensitas cahaya maka makin kecil nilai tahanannya dan makin lemah intensitas cahaya maka makin besar nilai tahanannya. LDR dibuat dari Cadmium Sulphide (CdS). Gambar 2.3  menunjukan simbol dan bentuk fisik LDR.
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Gambar 2.3 (a) Simbol LDR (b) Bentuk fisik LDR.

Dari gambar 2.3, terlihat dua kaki LDR  tidak memiliki polaritas sehingga pemasangannya pada rangkaian bisa dibolak-balik.

Parameter-parameter yang perlu diketahui dari LDR adalah:

1. RLDRmin

2. RLDRmax

RLDRmin (Tahanan LDR minimal/terkecil) adalah nilai tahanan LDR pada kondisi permukaan LDR terkena cahaya, dan apabila intensitas cahaya tersebut diperbesar, nilai tahanan LDR tidak berubah. 

RLDRmax (Tahanan LDR maksimal/terbesar) adalah nilai tahanan LDR pada kondisi permukaan LDR terkena cahaya, dan apabila intensitas cahaya tersebut diperkecil, nilai tahanan LDR tidak berubah. 

2.4 ADC (Analog To Digital Converter)

ADC adalah komponen yang berfungsi untuk mengubah sinyal analog menjadi sinyal digital. 

Parameter-parameter yang perlu diketahui dari ADC adalah:

1. Rentang tegangan sinyal input analog 

2. Resolusi ADC

3. 1 LSB ( Least  Significant  Bit )

4. Waktu konversi (conversion time)

Rentang tegangan sinyal input analog adalah batas nilai tegangan sinyal input analog yang bisa terbaca oleh ADC. Apabila tegangan sinyal input analog di luar dari batas ini maka hasil konversi akan error atau terjadi kesalahan pembacaan. 

Resolusi ADC adalah ukuran ketelitian pembacaan. Makin besar resolusinya maka makin tinggi ketelitian pembacaannya. Resolusi ADC biasanya sama dengan jumlah bit outputnya. Misalkan jumlah output bitnya adalah n bit, maka resolusinya adalah: 

Resolusi ADC = 2n
…………………………………………………….(3)

1 LSB (Step Size) adalah besarnya perubahan tegangan sinyal input analog yang bisa terbaca oleh ADC. Nilai 1 LSB adalah:
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Waktu konversi (conversion time) adalah lamanya waktu konversi yang diperlukan ADC sampai proses konversi selesai.

2.4.1 ADC0808

ADC0808 memiliki delapan jalur input analog dan satu jalur output digital 8 bit. Pemilihan jalur input dilakukan oleh jalur address ADD A, ADD B dan ADD C. Cara pemilihan jalur input bisa dilihat pada lampiran datasheet ADC0808 Table 1 hal.5. Beberapa jalur kontrol lainnya yang diperlukan dalam proses konversi adalah CLOCK, ALE, START, EOC dan OE.
Parameter-parameter yang perlu diketahui dari ADC0808 adalah:

1. Rentang tegangan sinyal input analog: 

Rentang tegangan sinyal input analog = Vref(+) – Vref(-)
…….…(5)

2. Resolusi = 8 bit.

Dari persamaan (5):

Resolusi  = 28 = 256 

3. 1 LSB

Dari persamaan (6) dan persamaan (7):
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4. Conversion time = 100us (Datasheet ADC0808)

Gambar 2.4 menunjukan konfigurasi kaki ADC 0808.
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(a)
(b)

Gambar 2.4 (a) Konfigurasi kaki ADC0808 (b) Simbol ADC0808

Proses konversi pada ADC 0808 adalah sebagai berikut:

1. Set semua jalur kontrol pada kondisi low.

2. Beri sinyal clock pada kaki CLOCK.

3. Kaki START dan ALE bisa disatukan langsung dan di high kan selama tWS, kemudian di low kan.

4. Proses konversi dimulai keitka kondisi START menjadi low dan selesai ketika kondisi EOC menjadi high.

5. Sinyal digital 8 bit hasil konversi di keluarkan ke jalur output dengan cara memberi sinyal high pada kaki OE.

Timing diagram cara dan proses konversi bisa dilihat pada lampiran datasheet ADC 0808 .  

2.5 Mikrokontroller AT89C51

AT89C51 adalah salah satu mikrokontroller keluaran dari ATMEL yang bekerja pada frekuensi clock maksimal 24 MHz. Kapasitas memori program (ROM) AT89C51 adalah 4K byte dan memori data internal (RAM) adalah 128 byte. AT89C51 memiliki 4 Port I/O. Gambar 2.5 menunjukan konfigurasi kaki AT89C51.
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Gambar 2.5 Konfigurasi kaki  AT89C51

Keterangan lebih lengkap mengenai komponen ini bisa dilihat pada lampiran datasheet AT89C51.

2.6 Motor Driver L298

L298 adalah komponen yang didalamnya terdiri dari dua rangkaian bridge yang bisa dikontrol dari luar (Dual Full-Bridge Driver). Komponen ini biasa digunakan untuk mengontrol komponen yang mengandung kumparan seperti motor, relay dan yang lainnya. Gambar 2.6 menunjukan konfigurasi kaki L298.
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Gambar 2.6 Konfigurasi kaki  L298

Keterangan lebih lengkap mengenai komponen ini bisa dilihat pada lampiran datasheet L298.

2.7 Motor DC 

Motor DC adalah jenis motor yang digerakan oleh arus searah. Arah putaran motor bergantung pada polaritas tegangan pada kaki motor DC. Kecepatan putaran motor bergantung pada besarnya tegangan yang diberikan.

Motor DC yang digunakan pada Mobil Robot Sederhana adalah motor DC 5,9 V. Gambar 2.7 berikut menunjukan simbol motor DC.
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Gambar 2.7 Simbol motor DC
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