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BAB II

LANDASAN TEORI

2.1 Motor Stepper

Pada tugas akhir ini dipilih motor stepper sebagai alat rotasi kamera, motor stepper dipilih dengan alasan antara lain adalah :

1. Harga Motor Stepper terjangkau sehingga dapat menekan biaya pembangunan alat.

2. Motor Stepper mudah dikontrol secara digital.

3. Motor Stepper dapat bergerak per-step dengan derajat ketepatan yang tinggi.

4. Motor Stepper mempunyai kemampuan  self-lock sehingga mempermudah dalam rancang bangun alat.

Bentuk dasar dari Motor Stepper yang paling sederhana terdiri atas sebuah rotor, yang merupakan magnet permanen, dan sebuah stator, yang dililiti kumparan sehingga dapat membentuk magnet listrik, jika stator diberi arus listrik, sisi-sisi rotor akan membentuk kutub-kutub magnet jika kutub magnet stator dan rotor sama, kedua magnet akan tolak menolak sehingga mengaklibatkan rotor berputar.

Motor stepper adalah motor yang dapat berputar per step dengan kemampuan 0.9 sampai 1.8 derajat bergantung pada karakteristik dari motor stepper. Motor stepper dipergunakan dalam pengendalian suatu sistem yang memerlukan putaran yang tepat. Penerapan motor stepper antara lain bisa kita temui pada Floppy disk drive yang digunakan untuk menggerakkan head baca/ tulis pada disket, motor stepper pada printer untuk menggerakkan head tinta pada kertas.

Terdapat dua jenis motor stepper yang beredar dipasaran, yaitu :

1. Bipolar motor stepper,  Memiliki 4 kabel.

2. Unipolar motor stepper, Memiliki 5, 6 dan 8 kabel.


Dalam penulisan tugas akhir ini memilih motor stepper tipe unipolar yang memiliki 6 kabel. 

2.1.1 Konsep Dasar  Motor Stepper


Motor stepper berbeda dengan motor DC, Motor DC akan berputar terus-menerus apabila diberi arus listrik dan akan berhenti bila arus listrik diputus. Sedangkan motor stepper hanya akan berputar perlangkah ( per-step ) apabila diberi arus listrik, berikut cara kerja dari motor stepper 
Tabel 2.1 Data-data yang dikirimkan menggerakan motor ke arah kiri

	Step
	D0

COIL1
	D1

COIL3
	D2

COIL2
	D3

COIL4
	

	1
	1
	0
	1
	0
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	2
	1
	0
	0
	1
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	3
	0
	1
	0
	1
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	4
	0
	1
	1
	0
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Tabel 2.2 Data-data yang dikirimkan menggerakan motor ke arah kanan

	Step
	D0

COIL1
	D1

COIL3
	D2

COIL2
	D3

COIL4
	

	1
	1
	0
	1
	0
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	2
	0
	1
	1
	0
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	3
	0
	1
	0
	1
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	4
	0
	1
	1
	0
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Untuk berputar kearah kiri

1. Memberikan pulsa logik 1 pada coil1,pulsa logik 0 pada coil3, pulsa logik 1 pada coil2 dan pulsa logik 0 pada coil 4, maka rotor akan berada antara stator 1 dan stator 2.

2. Memberikan pulsa logik 1pada coil1,pulsa logik 0 pada coil3, pulsa logik 0 pada coil2 dan pulsa logik 1 pada coil 4, maka rotor akan bergerak satu langkah ke arah kiri dan seterusnya.

Untuk berputar kearah kanan 

1. Memberikan pulsa logik 1pada coil1,pulsa logik 0 pada coil3, pulsa logik 1 pada coil2 dan pulsa logik 0 pada coil 4, maka rotor akan berada antara stator 1 dan stator 2.

2. Memberikan pulsa logik 0 pada coil1,pulsa logik 1 pada coil3, pulsa logik 1 pada coil2 dan pulsa logik 0 pada coil 4, maka rotor akan bergerak satu langkah ke arah kanan dan seterusnya.
2.1.1.1  Sudut Per-langkah (per-step)

Sudut per-langkah (per-step) adalah nilai derajat dari putaran rotor, berikut adalah cara menghitung nilai sudut dari putaran rotor :

Sudut per-langkah         
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Gambar 2.1 Unipolar motor stepper ( TEAC )



Unipolar motor stepper ( TEAC ) Terdiri dari :

1. Rotor

2. Stator

3. Laher ( Bearing )

4. As Non magnet

5. 6 buah kabel, yaitu 2 Common dan 4 coil

Rotor  unipolar motor stepper ( TEAC ) memiliki gigi sebanyak 50 yang dibagi menjadi dua bagian, setiap gigi terdiri dari kutub selatan dan utara.
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Gambar 2.2 Gigi-gigi pada rotor
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Gambar 2.3  Kutub magnet utara dan selatan pada gigi-gigi rotor


Kutub – kutub magnet yang terdapat pada rotor adalah permanen magnet, berbeda pada gigi – gigi yang terdapat pada stator, gigi – gigi pada stator adalah gigi yang apabila kumparannya diberi arus maka gigi pada stator akan menjadi medan magnet baik utara ataupun selatan.

Stator terdiri dari delapan buah kumparan yang setiap kumparannya memiliki 5 gigi sehingga total stator memiliki 40 buah gigi.
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Gambar 2.4 Gigi-gigi pada stator


Laher ( Bearing ) Berfungsi sebagai pelicin sekaligus pengunci As supaya As dapat tetap berada di tengah-tengah Stator dan Rotor.
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Gambar 2.5 Laher ( Bearing )

As non magnet berfungsi sebagai poros tengah dari rotor 
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Gambar 2.6 As Non Magnet
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Gambar 2.7 Kabel Motor Stepper

Kabel berfungsi sebagai media penghantar arus dan sinyal-sinyal yang akan dikirimkan menuju motor stepper. Keterangan dan penjelasan dari kabel-kabel yang ada pada motor stepper dapat dilihat pada tabel berikut :

Tabel 2.3 Kabel berikut keterangan

	No
	Warna
	Kabel
	Keterangan

	1
	Coklat
	Common 1
	Menyuplai tegangan sebesar +12v

	2
	Coklat
	Common 2
	Menyuplai tegangan sebesar +12v

	3
	Merah
	Coil 1
	Mengirimkan pulsa Logik 1 atau 0

	4
	Putih
	Coil 2
	Mengirimkan pulsa Logik 1 atau 0

	5
	Biru
	Coil 3
	Mengirimkan pulsa Logik 1 atau 0

	6
	Kuning
	Coil 4
	Mengirimkan pulsa Logik 1 atau 0


2.1.1.2  Phase

Phase adalah Banyaknya jumlah kabel (coil) yang digunakan untuk mengirimkan sinyal-sinyal menuju motor stepper, untuk dapat mencapai putaran penuh sejauh 360 derajat dibutuhkan pengulangan-pengulangan phase, sebagai contoh kita dapat melihat berapa banyak pengulangan-pengulangan phase yang terjadi dalam menempuh satu putaran penuh dengan menggunakan 4 phase pada tabel berikut :

Tabel 2.4   Banyaknya pengulangan 4 phase dalam satu putaran penuh
	Banyaknya
	Pulsa Logik
	Derajat

	4 Phase
	
	

	1
	0101
	1.8

	
	0110
	3.6

	
	1001
	5.4

	
	1010
	7.2

	2
	0101
	9

	
	0110
	10.8

	
	1001
	12.6

	
	1010
	14.4

	3
	0101
	16.2

	
	0110
	18

	
	1001
	19.8

	
	1010
	21.6

	4
	0101
	23.4

	
	0110
	25.2

	
	1001
	27

	
	1010
	28.8

	5
	0101
	30.6

	
	0110
	32.4

	
	1001
	34.2

	
	1010
	36

	6
	0101
	37.8

	
	0110
	39.6

	
	1001
	41.4

	
	1010
	43.2

	7
	0101
	45

	
	0110
	46.8

	
	1001
	48.6

	
	1010
	50.4

	8
	0101
	52.2

	
	0110
	54

	
	1001
	55.8

	
	1010
	57.6

	9
	0101
	59.4

	
	0110
	61.2

	
	1001
	63

	
	1010
	64.8

	10
	0101
	66.6

	
	0110
	68.4

	
	1001
	70.2

	
	1010
	72

	11
	0101
	73.8

	
	0110
	75.6

	
	1001
	77.4

	
	1010
	79.2

	12
	0101
	81

	
	0110
	82.8

	
	1001
	84.6

	
	1010
	86.4

	13
	0101
	88.2

	
	0110
	90

	
	1001
	91.8

	
	1010
	93.6

	14
	0101
	95.4

	
	0110
	97.2

	
	1001
	99

	
	1010
	100.8

	15
	0101
	102.6

	
	0110
	104.4

	
	1001
	106.2

	
	1010
	108

	16
	0101
	109.8

	
	0110
	111.6

	
	1001
	113.4

	
	1010
	115.2

	17
	0101
	117

	
	0110
	118.8

	
	1001
	120.6

	
	1010
	122.4

	18
	0101
	124.2

	
	0110
	126

	
	1001
	127.8

	
	1010
	129.6

	19
	0101
	131.4

	
	0110
	133.2

	
	1001
	135

	
	1010
	136.8

	20
	0101
	138.6

	
	0110
	140.4

	
	1001
	142.2

	
	1010
	144

	21
	0101
	145.8

	
	0110
	147.6

	
	1001
	149.4

	
	1010
	151.2

	22
	0101
	153

	
	0110
	154.8

	
	1001
	156.6

	
	1010
	158.4

	23
	0101
	160.2

	
	0110
	162

	
	1001
	163.8

	
	1010
	165.6

	24
	0101
	167.4

	
	0110
	169.2

	
	1001
	171

	
	1010
	172.8

	25
	0101
	174.6

	
	0110
	176.4

	
	1001
	178.2

	
	1010
	180

	26
	0101
	181.8

	
	0110
	183.6

	
	1001
	185.4

	
	1010
	187.2

	27
	0101
	189

	
	0110
	190.8

	
	1001
	192.6

	
	1010
	194.4

	28
	0101
	196.2

	
	0110
	198

	
	1001
	199.8

	
	1010
	201.6

	29
	0101
	203.4

	
	0110
	205.2

	
	1001
	207

	
	1010
	208.8

	30
	0101
	210.6

	
	0110
	212.4

	
	1001
	214.2

	
	1010
	216

	31
	0101
	217.8

	
	0110
	219.6

	
	1001
	221.4

	
	1010
	223.2

	32
	0101
	225

	
	0110
	226.8

	
	1001
	228.6

	
	1010
	230.4

	33
	0101
	232.2

	
	0110
	234

	
	1001
	235.8

	
	1010
	237.6

	34
	0101
	239.4

	
	0110
	241.2

	
	1001
	243

	
	1010
	244.8

	35
	0101
	246.6

	
	0110
	248.4

	
	1001
	250.2

	
	1010
	252

	36
	0101
	253.8

	
	0110
	255.6

	
	1001
	257.4

	
	1010
	259.2

	37
	0101
	261

	
	0110
	262.8

	
	1001
	264.6

	
	1010
	266.4

	38
	0101
	268.2

	
	0110
	270

	
	1001
	271.8

	
	1010
	273.6

	39
	0101
	275.4

	
	0110
	277.2

	
	1001
	279

	
	1010
	280.8

	40
	0101
	282.6

	
	0110
	284.4

	
	1001
	286.2

	
	1010
	288

	41
	0101
	289.8

	
	0110
	291.6

	
	1001
	293.4

	
	1010
	295.2

	42
	0101
	297

	
	0110
	298.8

	
	1001
	300.6

	
	1010
	302.4

	43
	0101
	304.2

	
	0110
	306

	
	1001
	307.8

	
	1010
	309.6

	44
	0101
	311.4

	
	0110
	313.2

	
	1001
	315

	
	1010
	316.8

	45
	0101
	318.6

	
	0110
	320.4

	
	1001
	322.2

	
	1010
	324

	46
	0101
	325.8

	
	0110
	327.6

	
	1001
	329.4

	
	1010
	331.2

	47
	0101
	333

	
	0110
	334.8

	
	1001
	336.6

	
	1010
	338.4

	48
	0101
	340.2

	
	0110
	342

	
	1001
	343.8

	
	1010
	345.6

	49
	0101
	347.4

	
	0110
	349.2

	
	1001
	351

	
	1010
	352.8

	50
	0101
	354.6

	
	0110
	356.4

	
	1001
	358.2

	
	1010
	360



Dari tabel diatas kita bisa melihat bahwa untuk mencapai putaran penuh sejauh 360 derajat ke arah kiri dibutuhkan pengulangan 4 phase sebanyak 50 kali. Bila kita menggunakan 4 phase berarti kita menggunakan semua kabel (koil) dengan menggunakan TEAC unipolar motor stepper, sedangkan bila menggunakan 2 phase berarti kita hanya menggunakan 2 kabel saja untuk mengirimkan pulsa-pulsa logik.


Begitupun untuk berputar ke arah kanan pulsa – pulsa logik yang dikirimkan dibuat terbalik dengan pulsa – pulsa logik yang dikirmkan untuk berputar ke arah kiri.

2.1.1.3 Mode Langkah


Pada dasarnya Motor stepper mempunyai tiga mode / cara dalam pengoperasiannya, mode langkah tergantung dari perintah yang diberikan, berikut tiga mode langkah yang terdapat pada motor stepper :

1. Mode Wave

2. Mode HalfStep

3. Mode Fullstep

2.1.1.3.1 Mode Wave


Mode Wave mempunyai torsi yang lebih rendah dibandingkan dengan mode fullstep. Mode Wave lebih stabil pada kecepatan tinggi dan mengkonsumsi daya yang jauh lebih rendah dibandingkan mode fullstep dan mode halfstep. Langkah pada mode Wave dapat dilihat pada tabel berikut :

Tabel 2.5   Langkah pada mode Wave
	Step
	Coil 1
	Coil 2
	Coil 3
	Coil 4

	1
	1
	0
	0
	0

	2
	0
	1
	0
	0

	3
	0
	0
	1
	0

	4
	0
	0
	0
	1


2.1.1.3.2 Mode FullStep


Mode FullStep mempunyai resolusi yang sangat lambat akan tetapi mempunyai self-lock yang sangat kuat, Untuk berputar searah dan berlawanan arah dengan jarum jam cukup dengan membalikan kombinasi digital yang diinputkan. Langkah pada mode FullStep dapat dilihat pada tabel berikut :

Tabel 2.6  Langkah pada mode FullStep

	Step
	Coil 1
	Coil 2
	Coil 3
	Coil 4

	1
	1
	0
	1
	0

	2
	1
	0
	0
	1

	3
	0
	1
	1
	0

	4
	0
	1
	0
	1


2.1.1.3.3 Mode HalfStep

Mode HalfStep Mempunyai torsi yang paling baik dan paling stabil diantara tiga mode yang terdapat pada motor stepper, Mode HalfStep Merupakan gabungan dari mode Wave dan Mode FullStep. Langkah pada mode HalfStep dapat dilihat pada tabel berikut.

Tabel 2.7   Langkah pada mode HalfStep
	Step
	Coil 1
	Coil 2
	Coil 3
	Coil 4

	1
	1
	0
	0
	0

	2
	1
	1
	0
	0

	3
	0
	1
	0
	0

	4
	0
	1
	1
	0

	5
	0
	1
	0
	0

	6
	0
	0
	1
	1

	7
	0
	0
	0
	1

	8
	1
	0
	0
	1



Pada tabel-tabel diatas kita dapat melihat tiga mode yang terdapat pada motor stepper, akan tetapi pada tugas akhir ini penulis hanya akan menggunakan mode fullstep.
2.2 IC ULN2003


Integrated Circuit (IC) ULN2003 adalah IC bertegangan tinggi, IC jenis ini dapat ditemukan dengan sangat mudah di toko-toko elektronik, IC ULN 2003 memiliki 7 pasang kaki-kaki yang berfungsi sebagai masukan dan keluaran sinyal, satu kaki yang berfungsi sebagai  Ground, dan satu kaki Common. IC ini dapat meningkatkan tegangan yang dikirimkan melalui parallel port yang hanya beberapa mA menjadi 500mA, sedangkan tegangan puncak yang mampu ditingkatkan oleh IC ULN2003a adalah 600A.

IC ULN 2003 sangat ideal untuk digunakan sebagai driver untuk mengendalikan gerakan Motor Stepper
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Gambar 2.8 Pin Connection IC ULN 2003

2.3 Port Parallel


Paralel port adalah port yang paling banyak digunakan dalam interfacing dengan berbagai macam peralatan eksternal. Secara umum paralel port terdiri dari 4 jalur kontrol, 5 jalur status dan 8 jalur data seperti ditunjukkan dalam Gambar 1. Hubungan pengkabelan yang umum digunakan yaitu konektor tipe DB25 seperti ditunjukkan dalam Gambar. Konektor DB25 merupakan konektor yang paling banyak dijumpai pada paralel port PC, sedangkan konektor centronic dijumpai pada printer.
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Gambar 2.9 Port-port dalam Parallel port
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Gambar 2.10 Susunan pin eksternal soket DB-25 female pada port parallel

Paralel port yang telah distandarisasi dibawah standard IEEE 1284, pertama diperkenalkan pada tahun 1994. Standard tersebut didefinisikan dalam 5 mode operasi, yaitu:

	1.
	 Mode kompabilitas (Compability Mode)

	2.
	 Mode 4 bit (Nibble Mode)

	3.
	 Mode 8 bit (Byte Mode)

	4.
	 Mode parallel port lanjutan (Enhanced Paralel Port-EPP)

	5.
	 Mode kapabilitas diperluas (Extended Capability Port-ECP)


Tujuan dari standar yang baru tersebut ialah untuk mendesain driver dan peralatan yang baru yang kompatibel dengan peralatan lainnya serta standar paralel port sebelumnya (SPP) yang diluncurkan tahun 1981. Mode  Compatibilitas, nibble dan byte  digunakan sebagai standar perangkat keras yang tersedia di port paralel  dimana EPP dan ECP membutuhkan tambahan hardware agar dapat berjalan dengan kecepatan yang lebih tinggi. Mode kompatibilitas atau (“Mode Centronics” ) hanya dapat mengirimkan data pada arah maju pada kecepatan 50 kbytes per detik hingga 150 kbytes per detik. Untuk menerima data, mode harus diubah menjadi mode nibble atau byte. Mode nibble dapat menerima  4 bit (nibble) pada arah yang mundur, misalnya dari alat ke computer. Mode byte  menggunakan fitur bi-directional parallel untuk menerima 1 byte (8 bit) data pada arah mundur. IRQ (Interrupt Request ) pada port parallel  biasanya pada IRQ5 atau IRQ7.

Port paralel Extend dan Enhanced menggunakan  hardware tambahan untuk membangkitkan dan mengatur handshaking. Untuk mengeluarkan 1 byte ke printer menggunakan mode kompatibilitas. 

Hal ini membatasi kecepatan data. Sedangkan  EPP dan ECP mengizinkan hardware mengecek jika printer sibuk dan mengeluarkan sinyal strobe  atau handshaking lainnya. Ini berarti hanya 1 instruksi I/O yang harus dilakukan yang akan meningkatkan kecepatan Port ECP juga mempunyai kelebihan menggunakan saluran DMA dan buffer FIFO, jadi data dapat digeser tanpa menggunakan instruksi I/O.

Protokol  EPP mempunyai 4 macam siklus transfer data yang berbeda yaitu :

1.      Siklus baca data (Data read)
2.      Siklus baca alamat (Address Read)
3.      Siklus tulis data (data write)
4.      siklus tulis alamat (address write)
Siklus data digunakan untuk mentrasfer data antara host dan peripheral.  Siklus alamat digunakan untuk mengirimkan alamat, saluran (channel) atau informasi perintah dan control.

2.3.1 Konfigurasi Parallel port
Tabel 2.8 Tabel Nama pin dari konektor parallel port  DB 25
	PIN
	FUNCTION
	ARAH( IN/OUT)
	REGISTER

	1
	STROBE
	IN/OUT
	Control

	2
	DATA BIT 0
	OUT
	Data

	3
	DATA BIT 1
	OUT
	Data

	4
	DATA BIT 2
	OUT
	Data

	5
	DATA BIT 3
	OUT
	Data

	6
	DATA BIT 4
	OUT
	Data

	7
	DATA BIT 5
	OUT
	Data

	8
	DATA BIT 6
	OUT
	Data

	9
	DATA BIT 7
	OUT
	Data

	10
	ACKNOWLEDGE
	IN
	Status

	11
	BUSY
	IN
	Status

	12
	PAPER TRAY EMPTY
	IN
	Status

	13
	PRINTER ON-LINE
	IN
	Status

	14
	AUTO LINEFEED
	IN/OUT
	Control

	15
	PRINTER ERROR
	IN
	Status

	16
	INITIALIZE PRINTER
	IN/OUT
	Control

	17

17
	SELECT / DESELECT PRINTER

TER
	IN/OUT
	Control

	18-25
	UNUSED / GROUND
	GND
	


2.4 Sistem Operasi Windows Xp


Sistem operasi adalah sebuah sistem yang diperlukan untuk dapat menjalankan semua aplikasi program / software yang ada di komputer misalnya MS-OFFICE, GAME, dan berbagai macam aplikasi lainnya. Sistem Operasi "Windows" dibuat oleh perusahaan Microsoft yang terletak di Amerika dan dipimpin oleh Bill Gates. Sistem operasi windows ini mengalami beberapa perubahan-perubahan dan perbaikan. Pada akhir tahun 1980 (Awal tahun 1990 - 1994) terkenal sistem operasi Windows 3.0, Windows 3.1.1 dikenal dengan generasi Windows 3.X, kemudian mengalami perubahan-perubahan menjadi Windows 95 setelah itu Windows 98 (Windows 9.X), berubah lagi menjadi Windows 2000 dan saat ini Windows ME (Millenium Edition / Edisi Millenium) sedang banyak digunakan. Windows ini merupakan seri up-grade (peningkatan kualitas) dari Windows 98. Dalam Windows ME telah dimasukkan software untuk memainkan musik digital dan video, pengaturan untuk jaringan di rumah serta kemudahan memperbaiki dari adanya kemungkinan kerusakan sistem. Selain itu ada juga yang namanya "Windows NT", yaitu Sistem operasi yang dikhususkan untuk jaringan lokal. 

Saat ini Microsoft telah memperkenalkan dan meluncurkan produk MS Windows yang terbaru. Produk itu disebut Windows XP dan. XP kepanjangannya "Experience". Untuk di sebuah komputer pribadi (PC) windows XP akan memberikan fasilitas video dan suara secara langsung. 
2.5 Aplikasi Visual Basic


Visual Basic adalah salah satu bahasa pemrograman komputer. Bahasa pemrograman adalah perintah-perintah yang dimengerti oleh komputer untuk melakukan tugas-tugas tertentu. Aplikasi Visual Basic, yang dikembangkan oleh Microsoft sejak tahun 1991, merupakan pengembangan dari pendahulunya yaitu bahasa pemrograman BASIC (Beginner’s All-purpose Symbolic Instruction Code) yang dikembangkan pada era 1950-an. Visual Basic merupakan salah satu Development Tool yaitu alat bantu untuk membuat berbagai macam program komputer, khususnya yang menggunakan sistem operasi Windows. Visual Basic merupakan salah satu bahasa pemrograman komputer yang mendukung object
(Object Oriented Programming = OOP).

2.5.1 Lingkungan Visual Basic


Setelah visual Basic dijalankan, akan muncul layar seperti pada gambar dibawah ini. Layar inilah yang nantinya akan digunakan untuk membuat program-program aplikasi.
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Gambar 2.11 Lingkungan Visual Basic
2.5.2 Jendela Form
Jendela Form adalah daerah kerja utama, dimana untuk membuat program-program aplikasi Visual Basic. Pada Form ini bisa meletakan berbagai macam objek interaktif misalnya teks, gambar, tombol-tombol perintah, scrollbar dan sebagainya. 
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Gambar 2.12 Jendela Form
2.5.3 Toolbox

Toolbox adalah sebuah “kotak piranti” yang mengandung semua objek atau kontrol yang dibutuhkan untuk membentuk suatu program aplikasi. Kontrol adalah suatu objek yang akan menjadi interface (penghubung) antara program aplikasi dan user-nya,dan kesemuanya harus diletakan dalam jendela form di atas.
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Gambar 2.13 Toolbox
2.5.4 Project Explorer

Jendela Project Explorer adalah jendela yang mengandung semua file didalam aplikasi visual basic. Pada Project Explorer ditampilkan semua file yang terdapat pada aplikasi (proyek), Misalnya Form, Module, Class dan sebagainya.
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Gambar 2.14 Project Explorer
2.5.5 Jendela Properties

Jendela Properties adalah jendela yang mengandung semua informasi mengenai objek yang terdapat pada aplikasi visual basic. Properti adalah sifat dari objek, Misalnya namanya, ukuran, warna, posisi dan sebagainya.
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Gambar 2.15 Jendela Properties
2.5.6 Form Layout

Jendela Form Layout adalah jendela yang menggambarkan posisi dari form yang ditampilkan pada layar monitor. Posisi form pada Form Layout inilah yang merupakan petunjuk dimana aplikasi yang akan ditampilkan pada layar monitor saat dijalankan.
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Gambar 2.16 Form Layout
2.5.7 jendela Code

Jendela Code adalah salah satu jendela yang penting didalam visual basic. Jendela ini berisi code-code program yang merupakan instruksi-instruksi untuk aplikasi visual basic.
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Gambar 2.17 Jendela Code

2.5.8 Konsep Dasar Program


Konsep dasar program yang perlu dipahami yaitu penggunaan prosedur, modul, variabel dan tipe data serta struktur kontrol yang digunakan.

1.   Prosedur pada Microsoft Visual Basic ada tiga macam, yaitu : Sub Procedure,          Function Procedure dan Property Procedure.

2.   Variabel adalah alat penyimpanan nilai sementara dari suatu perhitungan. Pendeklarasiannya adalah sebagai berikut:




Dim variabel [As Type]


Tipe data pada Microsoft Visual Basic banyak sekali diantaranya variant, integer, long, string, single dan lain sebagainya, yang masing-masing dapat dipergunakan sesuai keperluan.

2.6 Kamera 


Kamera adalah alat pengambil dan perekam objek, baik objek bergerak maupun objek diam, kamera biasanya digunakan sebagai alat untuk memantau kondisi lingkungan yang dikarenakan faktor keamanan, Untuk mengabadikan momen-momen indah, broadcasting, pengintaian, dll.

Pada saat ini seiring semakin majunya teknologi, kemampuan kamera semakin hari semakin canggih, dari awal ditemukannya kamera dengan ukurannya yang besar hingga diciptakannya kamera pengintai dengan ukuran yang sangat kecil. Kamera memiliki berbagai macam jenis, ukuran, dan fungsi, seperti kamera broadcasting, kamera ini memiliki ukuran yang cukup besar dan kemampuan merekam objek dengan kualitas ketajaman gambar yang sangat tinggi. Kamera WebCam, kamera jenis ini biasanya digunakan untuk berinteraksi secara tatap muka dengan menggunakan media internet, kamera jenis ini memiliki ukuran yang cukup kecil / compact, Dll.

Dalam penulisan tugas akhir ini penulis memilih kamera wireless ( kamera tanpa kabel ), Hal ini untuk menghindari apabila kamera berputar penuh sejauh 360 derajat secara terus menerus  baik itu ke arah kanan ataupun kiri, Sehingga perputaran kamera tidak akan terganggu.
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Gambar 2.18 Kamera Wireless
2.7 Printed Circuit Board ( PCB )


PCB dalam dunia elektronika dapat diartikan sebagai jalan penghubung antara kota yang satu dan kota lainnya, Terdapat dua jenis PCB yang beredar di pasaran yaitu PCB berlubang dan PCB tidak Berlubang , PCB tidak berlubang biasanya digunakan bila ingin mencetak alur  sesuai dengan keinginan kita, dan itupun melalui beberapa proses. PCB berlubang lebih praktis dalam penggunaannya, tanpa harus mencetak dan merendam PCB dalam larutan, akan tetapi PCB berlubang membutuhkan kabel dalam penggunaannya sebagai media penghubung antara IC (Integrated Circuit) yang satu dan IC yang lainnya, Sehingga akan terlihat kurang rapih dibandingkan PCB tanpa lubang.
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Gambar 2.19 PCB (Printed Circuit Board)
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