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Pendahuluan

« pengukuran kecepatan dan percepatan benda masih secara
manual dan masih tedapat kesalahan pada manusia dalam
pengukurannya terutama  dalam  pencatatan = waktu
menggunakan stopwatch.

* Merancang alat yang dapat meminimalisir kesalahan dalam
pengukuran.



Maksud dan Tujuan

« Pembuatan alat simulasi ini diharapkan dapat menghasilkan suatu
system pengukuran kecepatan dan percepatan dari benda bergerak
lurus berubah beraturan secara akurat.

« Mempermudah pelajar dalam mengukur kecepatan dan percepatan
suatu benda.

« Alat ini diharapkan dapat bermanfaat bagi kelengkapan dan
pengembangan laboratorium fisika.




Batasan Masalah

Pembahasan gerak lurus hanya pada Gerak Lurus Berubah Beraturan
(GLBB).

Jumlah sensor yang digunakan 6 sensor.
Setiap sensor berjarak 10cm.

Pengukuran untuk massa benda tidak dimasukan pada rumus
perhitungan.




Perangkat Lunak

« CodeVision
« Visual Basic 6.0




Perancangan Perangkat keras

ATmega8535
=L Hl
1 40
; § %= PBO(10) PAQ (ADCD) frm— 1 _ _
Output dari mator 7 _?[;—_., PB1(T1) PA1 (ADC1) {Iizg_ 2 Ingut dari sensor infrared
6 —— PB2(AIND) PA2 (ADC2) fa=— 3
5 l———¥s PB3 (AIN1) PA3 (ADC3) (T3 4
4 g8 PB4 (S9) PA4 (ADC4) qf_j 5
3 B PB3 (MOSI) PAS5 (ADCS) {Iﬁ— 6
2 = PB6 (MISO) PAG (ADC6) |<em——] 7
. PB7 (SCK) PAT(ADCT) [E—1.8
14 2
receiver dan transmitter 2 75| PDO(RXD) PCO = 1
I —F~ PDI1(TXD) PCl |<igm— 2
5V == PD2 (INTO} PC2 im— 3
—gt PD3 (INT1) PC3 fa— 4
i1 ! PO (OCIE) pcs 77 > Ingut dari push button
3 WE PD5 (OC1A) PCS |<z— 6
10K =7t PD6 (ICP) PC6 (TOSC1) [igg— 7
€1 —= PD7(0C2) PC7 (TOSC2) [— 8
[| RESET | ==c== 10 5V
SW “ 12 AVCC ——
—— [CIXTAL 13 %ﬁ‘f AREF
10uF cz_]'ll_nssrz JUNE I
—= ” GND |1




—if

n

—

p
¢
&l

T

8|

@.

S

L g 2

s

=

F

=

oo
R1
T
57 le2
10K
oOT
TSOP 4838
==c
COuF/16v
@wD

a1l
I




1 2
=
_|| Ul 1
[ 13 7
I =— FCOMP B
Cap 4 -
T = IEN Ne —é"‘
— NC ——
o V2 N —
Q1 [T s
3004 - ] Ve %
~ - VREF
LM723C]
|
Rl R c1
RDot B2 B3 |
1K Resl Resl |“ —
1K 1K 20
c2 1
RE | =3
Resl [ @
1K D 10uf ok —rm
1K
2
1 —
T
Headar2
R4
“Rasl
1K R BT
*Rasl *Rasl
4 1K
Q7




g =
.
1 ; 15 i‘. 11, 1
1 1 s
En 53
e R At
OUTPUT DARIMIKROKONTROLER T ! i, .
1 N
§ 11—
)| 1 EN 5 : s
e NOTOR POWER WINDOW
i, L7 hotora . NOTORY
LN )
1 1 LT AR
= VoL
D

QUTHUT SPEED CYNTROL




Diagram blok

i
Komputer

(software Visual
Basic)

a b h : I

Mikrokontroler
Atmega 8535

: o

Sensor Infrared2

Benda Sensor Infrared 1 y » Usb To TTL

il

> 2 Driver Relay

d I

.| Sensor Infrared 3 Motor Power
4 Windows

Sensor Infrared 4

»

Sensor Infrared 5

Sensor Infrared 6

Gambar.1. diagram blok keseluruhan




Diagram Alir Sensor Infrared
Pada Mikrokontroler
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Gambar.2. diagram Alir Infrared pada mikrokontroler




Diagram Alir Motor Power
Windows Pada Mikrokontroler
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Gambar.3. diagram Alir motor pada mikrokontroler




Diagram Alir Motor Power
Windows Pada VB
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Gambar.4. diagram Alir motor pada vb




ilagram Alir Sensor Infrared
Pada VB
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Tampilan VB

& smMU

Rt '"R2 'R3 'R4 ' RS

R1 R2 R3 R4 RS

Gambar.6. Tampilan VB




Gambar 7.Perancangan Mekanik




Pengujian Komunikasi serial

Tabel.1. Pengujian komunikasi serial

No.| Sensor Eeadaan | Pengiriman data | Data yvang diterima komputer
1 | Sensorl Tertutup *A= *Az
2 | Sensor2 Tertutup *B= *B=
3 | Sensor 3 Tertutup *C# *C#
4 | Sensor4 Tertutup *D= *D=
5 | Sensor 5 Tertutup *E# *E=
6 | Sensor 6 Tertutup *Fr *F=
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Gambar.8. pengujian komunikasi serial
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Tabel.2. Pengujian data secara menual

No | Jarak | Waktu | Massa Sudut V=S/t a=vt-vo/t
- it (cm) (s) (z) kemiringan (m/s) (m/s?)
oy 1 10 0.4 38.82 408 0.25 0.625
2 20 0.12 3882 400 1.667 13.89
" 3 30 0.16 38.82 40¢ 1.875 11.72
4 40 0.20 3882 400 2 10
| 50 0.24 38.82 408 2.083 8.67
- '? No | Jarak | Waktu | Massa Sudut V=S/t a=vt-voit
T (cm) | (8 (g |kemirngn| (m/s) (m/s?)
: . ' 1 10 0.9 41.16 400 0.111 0123
2 20 0.13 41.16 400 1.54 11.83
7 3 30 0.17 41.16 400 1.76 10.38
w 4 40 0.21 41.16 400 1.9 9.1
‘;_"; 3 30 0.33 41.16 400 1.52 4.6
;., -." No | Jarak | Waktm | Massa Sudut V=5t a=vt-vo/t
2 (cm) (s) (g) kemiringan {m/s) (m/s?)
e 1 10 0.8 4297 400 0.125 0.156
l“;'” 2 20 0.13 4297 400 1.54 11.83
2 3 30 0.17 4297 400 1.76 10.38
: 4 40 0.21 4297 400 1.9 9.1
3 50 0.25 4297 400 1.72 5.94




Pengujian Secara Otomatis

~ Tabel.3. Pengujian data secara otomatis

Wo | Jarak | Waktu | Massa Sudut V=5/t a=vt-vo/t
{cm) (s) (g) kemiringan (m/s) (m/s?)
s 5 50 / 50
1 | 10 04 38.82 400 75 62.5 . ; - o -
7
2 | 20 | 0.12 | 38.82 400 1.667 13.89 3 3 20 - %
2 2 20 P 20
3 | 30 | 0.16 | 38.82 400 1.875 11.72 1 ] : " P i "
4 | 40 | 020 | 38.82 400 2 10 0 0 o 0
0.04 0.12 0.16 0.2 024 004 '012 '016 ' 02 '024
5 | 50 | 024 | 3882 400 4083 170
| No | Jarak | Wakt | Massa Sudut V=5t a=vt-vo/t
{cm) (s) (g) kemiringan (m/s) (m/s?)
1 10 O] 41.16 400 1.111 123 4 4 2 L
> / 3 40 // 40
2 | 20 | 0.13 | 41.16 400 1538 1183 // . | .
31 30 [ 017 | 4116 700 1764 1038 T T : S 2
f 1
T | 40 | 021 | 4116 300 1504 5.07 i i 12 ;"
5 50 D 33 41 16 403 3 4,.3 4 6 0.09 '0.13 '017 ' 021 0.33 0.09 '0.13 '0.17 ' 021 ' 0.33
-
No | Jarak | Waktu | Massa Sudut V=5t a=vt-vo/'t
_ {cm) (s) (=) kemiringan (m/s) (m/s?)
S 10 08 4297 400 125 15.6
50 / 50
2 | 20 0.13 | 4297 400 154 118 w0 0
3 30 0.17 | 4297 407 1.76 10.3 30 30
20 2
4 | 40 021 | 4297 400 1.9 91 i 12
5 50 0.29 | 4297 400 3.628 5.94 0 0
0.29




Kesimpulan

« Kesimpulan

» Perancangan alat simulator GLBB telah selesai dibuat.

» Dari hasil perhitungan secara otomatis dan manual dapat dibandingkan
hasil pengukuran dari sudut 30°yaitu dengan percepatan 4.13 m/s? dan
pada sudut 40° dengan percepatan 5.63 m/s2, pada sudut 45° memiliki
percepatan 6.36 m/s?, pada sudut 50° didapat percepatan 7.01 m/s2, pada
sudut 559 memiliki percepatan 7.62 m/s? sedangkan pada sudut 60°
memiliki percepatan 8.16 m/s2. Pada hasil pengukuran otomatis dan
manual didapat hasil percepatan yang sama pada masing-masing sudut
walaupun massa yang digunakan berbeda, yang membedakannya yaitu
hasil dari kecepatannya ketika massa semakin besar maka kecepatan
semakin cepat dibandingkan dengan massa yang lebih kecil.

» Pengambilan data dilakukan sebanyak 5 kali pada masing-masing sudut,
hasil dari 5 data tersebut dirata-ratakan hanya 3 data yang sama.







