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BAB III
PENDEKATAN FUNGSIONAL DAN STRUKTURAL

3.1. PENDEKATAN FUNGSIONAL

Efektivitas sistem cerdas yang dirancang akan diujikan pada sistem kendaraan mini yang dapat bergerak secara ontonom dan mandiri. Kendaraan mini akan dilengkapi dengan beberapa sensor-sensor yang mengukur dan mengobservasi kondisi eksternal sistem (lingkungan luar). Sistem cerdas yang diimplementasi ke dalam tiga buah mikrokontroler (smart circuits) akan mengolah informasi sensor secara cerdas (intelligent) yang selanjutnya akan menggerakkan beberapa penggerak motor listrik sehingga kendaraan akan bergerak secara mandiri.

3.1.1. Fungsional Instrumentasi Elektronika
Instrumentasi elektronis adalah peralatan yang berfungsi untuk mendukung berlangsungnya proses pengolahan isyarat elektronis. Instrumentasi elektronis biasanya melengkapi sebuah konfigurasi sensor yang mengubah besaran fisik seperti panas, cahaya, gelombang suara, gelombang inframerah dan isyarat fisik lain menjadi besaran elektronis yang siap diproses oleh rangkaian pengendali utama (seperti mikrokontroler). Instrumentasi elektronis bahkan juga bisa mengubah gambar visual 2 dimensi menjadi isyarat elektronis dengan memanfaatkan isyarat inframerah [9]. 
3.1.2. Fungsional Mikrokontroler
Penggunaan utama dari mikrokontroler adalah untuk mengontrol operasi dari mesin. Strategi kendali untuk mesin tertentu dimodelkan dalam program algoritma pengaturan yang ditulis dalam bahasa rakitan (assembly language). Program tersebut selanjutnya dtranslasi ke kode mesin digital yang selanjutnya disimpan di dalam media penyimpan digital yang disebut ROM (Lihat Gambar . Pendekatan disain dari mikrokontroler dan mikroprosesor adalah sama. Jadi mikroprosesor merupakan rumpun dari suatu mikrokontroler.  

Mikrokontroler terdiri dari fitur-fitur yang terdapat dalam suatu mikroprosesor yaitu ALU, SP, PC dan register-register temasuk fitur dari ROM, RAM, input/output paralel dan input/output pencacah (counter seri). Mikrokontroler yang akan digunakan pada penelitian RESCUE-ME ini adalah jenis mikrokontroler keluarga 8051 buatan ATMEL (AT89C51). Gambaran yang lebih jelas dan konkrit tentang Microcontroler dapat dilihat pada referensi [10].
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Gbr.3.1. Blok fungsional Sistem Cerdas (smart circuit system) dilengkapi 
dengan instrumen elektronik dan mikrokontroler.
3.2. PENDEKATAN STRUKTURAL

Gambar 3.2 memperlihatkan struktural prototipe atau skematika sistem sistem cerdas yang diimplementasi ke dalam tiga buah mikrokontroler. Nampak sistem dilengkapi dengan beberapa sistem penggerak motor DC dan beberapa saklar-saklar (switches) yang mewakili fungsi kerja dari sensor. Algoritma pengaturan ditulis dalam bahasa pemrograman rakitan (assembling) yang akan ditanamkan (downloading) ke dalam mikrokontroler. Proses penulisan prototipe program bahasa rakitan ke dalam mikrokontroler dijelaskan pada sub-bagian berikut.
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Gbr.3.2. Skematika rangkaian elektronika sistem cerdas.
3.2.1. Struktural Prototipe sistem cerdas dalam chip microcontroller
Gambar 3.3 menunjukkan bagaimana menuliskan prototipe algoritma pengaturan cerdas yang ditulis dalam bahasa rakitan ke dalam mikrokontroler. Kode bahasa rakitan dikonversi ke dalam kode biner (digital) sebelum ditanamkan (di-download) ke dalam mkrokontroler menggunakan software khusus. Ketiga chip mikrokontroler ini akan membentuk jaringan kerja yang kompleks. Sistem inilah yang memegang peranan penting dalam Sistem Smart Circuit ini sebagai jaringan pengendali atau dapat diistilahkan sebagai brain control dari sistem.


[image: image3]
Gbr.3.3. Proses pembuatan program algoritma pengaturan ke dalam mikrokontroler.

3.2.2. Metodologi Perancangan

Seperti dijelaskan secara visual pada Gambar 1.1, sistem cerdas akan diujikan kinerja dan tingkat kecerdasannya pada sebuah kendaran mini. Kendaraan mini diharapkan dapat bekerja secara mandiri dan berotonom berkat rangkaian elektronika cerdas (smart circuit) yang dipasang pada kendaraan mini tersebut. Gambar 3.4 menunjukkan alur penelitian yang didalamnya terdapat prosedur “pengujian algoritma” dan “pengujian pada problem nyata”. Alur penelitian dimulai dari studi pustaka hingga pengujian tingkat kecerdasan sistem cerdas yang dirancang.
Dua hal yang menjadi tantangan dalam pengujian algoritma adalah pertama, seberapa tinggi kinerja algoritma dalam merespon isyarat-isyarat uji yang mewakili kondisi nyata yang akan dihadapi rangkaian pengendali. Kedua, seberapa kompleks algoritma pengaturan yang menentukan besarnya ukuran byte program yang akan disimpan dalam mikrokontroler nantinya. Perlu diingat bahwa mikrokontroler memiliki ukuran ROM yang terbatas untuk menyimpan program pengendalian. Bila algoritma terlalu kompleks untuk disimpan dalam ROM mikrokontroler maka rancangan algoritma pengaturan perlu dimodifikasi agar memenuhi ruang memori mikrokontroler. 

[image: image4]
Gbr.3.4. Alur perancangan model prototipe.


[image: image5]
Gbr.3.5. Alur penelitian/metodologi perancangan dan pengujian sistem cerdas.
Kompilasi kode Assembler ke dalam kode Hex/Biner





010010010101010101010100110101010101010101010101000010101010001011010101001010110111010101010101110101010101010101010010101010101011111001111110101010100111010100000011110101010101110101010001010101





;**************************************


; Program Sistem Cerdas „RESCUE-ME”


;**************************************


	M1For	equ 0010b	


	M1Rev	equ 0001b	


	M1Off  	equ 0000b	


	M2For	equ 1000b	


	M2Rev	equ 0100b	


		org 0h 


RESET :		Ljmp	M_start              


		org 23


hint_UART: 	reti		


   		orG 30h


M_Start   :	Mov	P0,#0	


		MOV	B,#M1FOR	


		Lcall 	SetUpM1			MOV	B,#M2FOR			Lcall 	SetUpM2			ORL	A,M1FOR


		SETB	P2.7			CLR	P2.6


		LJMP	RESTART


		…….


……..


…….


SJMP RESTART


LAGI_P11 :	MOV	R6,#254


lagi_P1	:	mov	r7,#0ffh


		DJNZ	R7,$


		DJNZ	R6,lagi_P1


		DJNZ	R5,LAGI_P11


		LCALL	TOTAL_OFF


		RET


R_ONLY :	LCALL	TOTAL_OFF


		MOV	P0,#0110b


		MOV	R5,#20


		LCALL	L_ONLY


		LCALL	MUNDUR


		LCALL	PUTAR


		RET


END





Download kode hex/biner ke dalam mikrokontroler menggunakan Program-mer Board yang terhubung ke port komputer





Kode Assembler (bahasa rakitan) didesain menggunakan Software Program Komputer Compiler Assembler “ASM51”.





;**************************************


; Program Sistem Cerdas „RESCUE-ME”


;**************************************


M1For	equ 0010b


M1Rev	equ 0001b


M1Off  	equ 0000b


M2For	equ 1000b


M2Rev	equ 0100b


	org 0h 


RESET :		Ljmp	M_start              	org 23


hint_UART: 	reti


   	orG 30h


M_Start   :	Mov	P0,#0


	MOV	B,#M1FOR


	Lcall 	………..


…………………………


END
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