BAB I

PENDAHULUAN

1.1
Latar Belakang

      
Mikrokontroler sebagai suatu terobosan teknologi mikroprosessor dan mikrokomputer, hadir memenuhi kebutuhan pasar ( market need ) dan teknologi baru. Sebagai teknologi baru, yaitu teknologi semikonduktor dengan kandungan transistor yang lebih banyak namun hanya membutuhkan ruang yang lebih kecil. Sebagai kebutuhan pasar, mikrokontroler hadir untuk memenuhi selera industri dan para konsumen akan kebutuhan dan keinginan alat-alat bantu bahkan mainan yang lebih baik dan canggih.
Pada era globalisasi sekarang ini kemajuan dalam bidang teknologi elektronika telah mengalami perkembangan yang begitu pesat. Kehadiran alat ukur secara analog sudah mulai ditinggalkan digantikan oleh alat ukur digital. Alat ukur secara digital telah banyak membantu kinerja manusia dalam melakukan berbagai macam pekerjaan, salah satunya adalah pengukuran waktu perpindahan benda dari posisi awal ke posisi tujuannya. Dengan adanya alat ini tidak lagi mengunakan penghitungan secara analog dalam menghitung waktu perpindahannya tetapi diganti dengan penghitungan secara digital yang nilai pengukurannya sudah presisi (tepat). Dalam hal ini saya mencoba merancang sebuah alat yang pengukuranya secara digital untuk waktu perpindahan benda yang dulunya dihitung dengan pengukuran secara analog, karena penghitungan secara analog kurang efesien dan nilai pengukurannya juga kurang presisi, sehingga saya mencoba membuat rancangan pengukuran waktu perpindahan benda ke posisi tujuannya secara digital.

Topik mengenai pengukuran waktu perpindahan ini merupakan bahan yang sangat menarik bagi saya untuk diangkat sebagai tugas akhir. Saya melakukan suatu perancangan dan analisa guna mewujudkan pengukuran waktu perpindahan benda. 


Ilustrasi yang mungkin bisa memberikan gambaran yang jelas dalam penggunaan mikrokontroler adalah robot manipulator yang dapat bergerak dengan mempergunakan beberapa roda penggerak yang memudahkan robot ini untuk berpindah posisi. Proses pergerakan ini dibantu dengan mempergunakan beberapa sistem motor dan gear yang dipasang pada masing-masing sisi. Pengontrolan motor dapat dilakukan mempergunakan kabel (wiring) atau  nirkabel (wireless). Pengontrolan nirkabel yang sering dilakukan adalah dengan mempergunakan gelombang radio atau yang lebih dikenal dengan remote control robotic.
1.2 Maksud dan Tujuan 
 
Maksud dari penelitian tugas akhir ini adalah untuk mengambil dan memindahkan benda dari posisi awal ke posisi tujuannya sesuai dengan masukan yang diberikan oleh keypad dan dikonversikan ke mikrokontroler ke dalam kode yang sesuai.
Tujuan dari penelitian tugas akhir ini adalah untuk mengukur waktu perpindahan benda dari posisi awal ke posisi tujuannya.
1.3 Metodologi Penelitian
Metodologi penelitian yang digunakan  adalah deskriftif eksperimental dengan tahapan sebagai berikut :

      1.   Studi Literatur, yaitu pengumpulan data dan bahan-bahan yang berhubungan dengan          permasalahan yang dibahas melalui jurnal-jurnal, buku-buku, dan dari internet sehingga rangkaian dapat dianalisa secara teoritis.

2.  Eksperimental, yaitu dengan melakukan perancangan, pembuatan dan pengukuran rangkaian secara langsung.

3.   Analisa hasil uji coba seluruh rangkaian yang dirancang.

1.4 Batasan Masalah
Pada penulisan tugas akhir ini, saya membatasi permasalahan pada perancangan sistem pergerakan ini sebagai berikut :
1. Sistem pergerakan ini hanya dapat memindahkan suatu benda dari sudut  awal ke sudut tujuan dengan menunggu respon dari keypad. 
2. Alat  menggunakan  2 motor DC.

3. Pendeteksi yang digunakan untuk mendeteksi tepat pada posisi 0 dan mendeteksi posisi magnet.
4. Benda yang diambil dengan berat max. 58,7 g.
5. Sistem hanya dapat mengambil dan memindahkan benda dengan posisi sudut antara 0o s/d 255o
1.5             Sistematika Penulisan.
                  Sistematika penulisan memberikan informasi secara umum tentang pembahasan yang terdapat dalam setiap bab sehingga dalam pembahasannya akan lebih mudah dipahami. Sistematika penulisan tugas akhir ini adalah sebagai berikut :
BAB I
  PENDAHULUAN

Bab ini berisi penjelasan mengenai latar belakang masalah, maksud dan tujuan penelitian, pembatasan masalah dan sistematika penulisan.
BAB II
  LANDASAN TEORI
Bab ini menguraikan tentang teori Robot Manipulator, teori motor DC dan teori alat – alat yang digunakan yang berhubungan dengan perancangan sistem yang digunakan sebagai acuan dalam pembuatan perangkat keras dan perangkat lunak.
BAB III
  PERANCANGAN SISTEM

Bab ini menguraikan tentang  paparan, rancangan perangkat yang dibuat sesuai dengan masalah yang dibahas mulai dari penentuan spesifikasi perangkat sampai perancangan perangkat.
BAB IV
  ANALISA DAN UJI COBA SISTEM
Bab ini berisi pengujian yang dilakukan terhadap hasil perancangan yang telah direalisasikan secara keseluruhan serta dianalisis. Pengujian dilakukan secara langsung ke perangkat keras.
BAB V
   KESIMPULAN DAN SARAN

Bab ini berisi kesimpulan dari permasalahan yang ada dan saran-saran berdasarkan hasil penelitian yang diajukan untuk pengembangan perangkat selanjutnya.
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