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BAB 111

METODELOGI PENELITIAN

3.1. Lokasi dan Waktu Penelitian
3.1.1. Lokasi Penelitian

Analisa Alat yihgadirancang e

Pengumpulan Data
Analisa Data
Penulisan Laporan Tugas Akhir

A A Il Bl B
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3.2. Blok Diagram

Sistem otomatis pengecat marka jalan raya yang akan dirancang secara
garis besar dapat ditunjukkan pada blok diagram Gambar 3.1 berkut. Power
supply, merupakan sumber tenaga utama pada alat yang akan dirancang dan dari
power supply akan diteruskan ke sistem pengendali mikrokontroler dan sensor,

kemudian sensor akan memba danssiiengubah besaran fisis yang dideteksi

Motor DC
GearBox Kiri

Catu Daya

(Power Supply) Motor Servo

Motor DC
GearBox Kanan

3.3. Alat, Bahan dan Desain Penelitian

3.3.1. Alat dan Bahan
Adapun deskripsi alat dan bahan yang akan digunakan dalam perancangan

sistem otomatis pengecat marka jalan raya adalah :
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1. Mikrokontroler ATMega 16 7. Kabel, Timah, PCB, Lem plastik
2. Sensor Infrared dan solder

3. Catu Daya (Power Supply) 8. Bor listrik

4. Baterai 12 Volt 9. Satu Unit Komputer

5. Resistor 10. Penyedot Timah

6.

Motor Servo (Mikro Servo) . - . Multimeter

5
.

/

'1-.,|
e
i T.::‘:ﬂ“h,
—
Mikrokontroler
Motor Servo Micro Servo 1 Buah
Sensor Pengikut Garis Infrared + Photodioda 1 Buah
Sumber Tenaga AC-DC Adaptor + Baterai 1 Buah
Resistor Tetap 1 Buah
Kabel Data ISP-Prog 1 Buah
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Berikut i adalah Tabel 3.3 yang menyajikan daftar bahan beserta

merek/type yang digunakan dalam perancangan alat sistem pengecat marka jalan

raya.

Tabel 3.3 : Daftar Bahan

Nama Bahan

Jumlah

Arcrelic

Timah

Solder

Penyedot timah

Type/M erek

Secukupnya

1 Rol

Bor listrik

Gun DrillMcCULLOCH

Mata bor

TS 601200
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3.3.2 Flowchart

Berikut ini adalah gambar 3.2 yaitu flowchart dalampenelitian :

7

Perancangan Alat d)
Hardware dan Software
Mempersiapkan
Alat dan Bahan
’ N‘I{ \

Membuat Alat

P2\

Pengujian Alat
] V
o .

ﬁ __.. : Y
F .
] [— — h
Penyusunan Laporan -

= Al N -

Selesai

Gambar 3.2 : Flonchart
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3.4 Desain Penelitian
Adapun yang menjadi deskripsi tata letak komponen desain penelitian

sistem yang akan dirancang adalah dapat dilhat pada Gambar 3.3 berikut :

Keterangan Gambar 3.9 :

1. Roda Depan Kiri 7. Motor Servo

2. Roda Depan Kanan 8. Jarum Pengecat (Tinta Pulpen)
3. Roda Belakang 9. Driver Motor (L.298)

4a. Mikrokontroler Atmega 16 10. Motor Depan Kiri

4b. Mikrokontroler Atmega 16 11. Motor Depan Kanan

5. Driver Sensor Infrared 12. Photodioda

6. Baterai 13. LED Infrared
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3.5 Skema Rangkaian dan Instalasi Alat yang Dirancang
Berikut mni adalah Gambar 3.4, Gambar 3.5, Gambar 3.6, Gambar 3.7 dan
Gambar 3.8 yang menampikan masing-masing skema rangkaian dan instalasi

sistem-sistem pembentuk alat yang dirancang yang meliputi sistem input, sistem

pengolah data, dan output.

I_FJ!_I’I"IIIIIII

(IO IRT B 01 el B IS 1SR

D
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Gambar 3.4: Skema Rangkaian sistem Minimum AVR Atmega 16

2. Skema Instalasi sensor InfraRed
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Gambar 3.5 di bawah i adalah gambar yang menunjukkan skema instalasi dari

sensor InfraRed ;

7T\
PHOTODIDDA

LED IR

R 10KOhm
L1
N
AAA

R 150 Ohm

PAO (ADCO)

as1 dari

Coklat (Gnd) Merah (5 Volt)

Gambar 3.6 : Skema Instalasi Motor Servo
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4. Skema Instalasi Comparator
Gambar 3.7 di bawah ini adalah gambar yang menunjukkan skema instalasi dari

comporator :

Resistor
680 Ohm

20RTA.0

Output dari
Photodioda
] PORTA.L

Gambar 3.7 : Skema Instalasi Compar ator
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5. Skema instalasi H-Bridge

Gambar 3.8 di bawah ini adalah gambar yang menunjukkan skema instalasi dari

H-Bridge :

Skema penggabungan seluruh instalasi pembentuk alat adalah sebuah
skema yang menampikan tata letak penyambungan setiap komponen pembentuk
alat dalam penelitian ini. Adapun skemanya dapat dilhat pada Gambar 3.9 di

bawah i :
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(xexiToy PO 1 u 40[1PAO (ADCO)
(Ty) P12 39[JPA1 (ADC1)
Motor Servo (INT2/AINO) PB2] 3 38[JPA2 (ADC2)
vee (OCO/AINL) PB3] 4 37[JPA3 (ADC3)
v (59) PB4 5 36[1PA4 (ADC4)
Data (Mosl) PB5[] 6 35[_1PA5 (ADC5)
(MISO) PB6[| 7 © 34[IPA6 (ADCE)
P b o (sck) PB7L] 8 — 33[1PAT7 (ADCT)
ond G 100 oo, RESEF | 9 6 3 [FAREF———
GND|  gp | Caf20pr TL - m 0 w a R 10K +5\\ch
= = ["_:nd &enp11 > 30
Chstal 11.055zm XTAE2] 12 :: 20[]PC7 (TOSC2) Cl0mF
1800hmx 4 13 28[]PC6 (TOSCL)
B)-PBo |14 27[pCs (1)) =

(FXBY-PD 15 26[]PC4 (TDO)

25[1PC3 (TMS)

24[IPC2 (TCK)

[ IPCL (SDA)

[1PCO (SCL)
PD7 (0C2)

AR

.-:‘?J

OUT 4 14 2 |out1

Gambar 3.9: Skema Penggabungan Seluruh Instalasi Pembentuk Alat
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