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BAB III

PERANCANGAN SISTEM

3.1. PERANCANGAN MODEL SISTEM

3.1.1. Penentuan Komponen Dasar

Sistem pengendalian yang akan dirancang pada penelitian ini berbasis

jaringan komputer sehingga untuk komponen dasarnya bisa ditentukan sebagai

berikut :

· Pengendali sisi jauh menggunakan Personal Computer. Koneksi ke obyek yang dikendalikan dengan memakai perantara rangkaian antarmuka. Komputer yang digunakan sebagai pengendali sisi jauh tidak memerlukan spesifikasi khusus selama sanggup menjalankan Server Application Program serta bisa mengidentifikasi rangkaian antarmuka.

· Pengendali lokal menggunakan Personal Computer. Komputer yang digunakan sebagai pengendali lokal juga tidak memerlukan spesifikasi khusus selama sanggup menjalankan Client Application Program
· Media transmisi menggunakan jaringan komputer lokal. Pemakaian topologi tidak mempengaruhi sistem selama komputer pengendali sisi jauh sanggup merespon komputer pengendali lokal.

3.1.2. Penentuan Klasifikasi Sistem

Sistem yang akan dirancang hanya bekerja secara satu arah ( open loop) sehingga operator pengendali lokal belum bisa mengidentifikasi apabila peralatan yang dikendalikannya sudah sesuai dengan apa yang diinginkan, Untuk mengatasi hal tersebut serta agar lebih mempermudah komunikasi antar operator, program dilengkapi dengan fasilitas chatting sehingga operator pada pengendali lokal bias berkomunikasi dengan operator pengendali sisi jauh.

3.1.3. Penentuan Obyek

Pada perancangan ini, obyek yang akan dikendalikan berupa motor DC yang tegangan kerjanya 12V dengan batasan masalah memutar arah kana, kiri dan mematikan motor DC tersebut. 

3.1.4. Pembuatan Blok Sistem

Setelah ditentukan komponen dasar, cara kerja sistem serta obyek maka dapat dibuat blok sistem yang akan dibuat :
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Gambar 3. 1. Blok sistem rangkaian dasa

3.2. PERANCANGAN RANGKAIAN ANTARA MUKA

3.2.1.  Diagram Blok

Untuk menjalankan motor DC diperlukan rangkaian antar muka sederhana yang terdiri dari 2 transistor, 2 relay dan beberapa komponen pembantu. Rangkaian ini dihubungkan dengan parallel port pada komputer server. Bagian input pada rangkaian ini menerima data bit dari parallel port berupa bit 1 atau 0, dimana bit itu diterjemahkan dengan masukan tegangan sebesar 5V untuk bit 1 dan 0V bila bit bernilai 0.

/
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Gambar 3. 2. Diagram blok rangkaian antar muka kendali motor DC
3.2.1 Catu Daya

Rangkaian catu daya atau power supply berfungsi untuk memberikan catuan arus dan tegangan kepada rangkaian-rangkaian yang membutuhkan supply daya. Setiap alat-alat listrik atau alat-alat elektronik membutuhkan catu daya agar dapat beroperasi dengan baik. Sumber catu daya tersebut dapat diambil dari catuan PLN atau baterai. Alat-alat elektronik yang mengambil catuan dari sumber PLN membutuhkan suatu rangkaian adaptor yang dapat mengubah catuan arus bolak-balik menjadi catuan arus searah. Adapun diagram blok dari rangkaian adaptor diperlihatkan pada gambar.
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Gambar 3. 3 Blok diagram rangkaian adaptor

Transformator stepdown berfungsi untuk mengubah tegangan tinggi 220 Vac yang berasal dari PLN menjadi tegangan yang lebih rendah sesuai dengan kebutuhan beban. Penyearah berfungsi untuk mendapatkan tegangan searah dari masukan tegangan bolak-balik yang kemudian ditapis oleh kapasitor sehingga didapatkan tegangan searah yang lebih rata. 

Untuk keperluan catu daya digunakan transformator dengan center tap (CT) aga bisa mendapatkan penyearah gelombang penuh (full wave) seperti pada gambar ini.
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Gambar 3. 4.  Rangkaian penyearah gelombang penuh

Dioda D1 sampai D2 dan kapasitor C1 merupakan komponen penyearah dan penapisan untuk mendapatkan tegangan searah. Untuk mendapatkan tegangan searah 12 Volt, diambil keluaran 9 volt CT dari transformator sehingga Vmax yang didapat adalah :
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3.2.1.  Switching Transistor 

3.2.1.1.  Diagram Blok  Switching Transistor


Transistor dapat digunakan sebagai saklar pada rangkaian elekronika digital. Transistor memiliki 3 terminal semi konduktor pada satu terminal dan banyak dibuat dari bahan silikon. Tiga kaki yang berlainan membentuk transistor, yaitu emitor, basis dan kolektor. Mereka dapat dikombinasikan menjadi transistor berjenis NPN atau PNP.


Pada rangkaian saklar elektronik, sinyal inputnya berlogika 1 (5 volt) datau 0 (0 volt). Nilai ini selalu dipakai pada basis transistor dengan kolektor dan emitor sebagai penghubung untuk pemutus (short) atau sebagai pembuka rangkaian (open circuit). Aturan prosedur transistor adalah sebagai berikut :

· Pada transistor NPN, pemberian tegangan positif dari basis ke emitor menyebabkan kolektor dan emiter terhubung singkat sehingga transistor aktif (on). Memberikan tegangan negatif atau 0 volt dari basis ke emitor menyebabkan hubungan kolektor dan emitor terbuka atau transistor mati (off).

· Pada transistor PNP, memberikan tegangan negatif dari basis ke emitor akan menyebabkan transistor on, sedangkan memberikan tegangan positif atau 0 volt dari basis ke emitor akan membuat transistor mati (off).

Diagram blok rangkain switching transistor yang digunakan sebagai antar muka kendali motor DC terdapat pada gambar dibawah ini.
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Gambar 3. 5. Diagram blok rangkaian swicthing transistor

3.2.1.2.  Penentuan Rb
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Gambar 3. 6. Arus Basis pada transistor

Karakteristik transistor BC547 :

· Ic maks = 100mA

· HFE = 110

Dari karakteristik transistor diatas, diporoleh harga IB :
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Setelah IB diketahui, maka dapat diambil RB max, yaitu :
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RB = 13 kΩ

3.2.1.3.  Rangkaian Lengkap Switching Tranisistor

Pada rangkaian dibawah, bila titik A diberi bit 1 artinya arus IB maka transistor akan menjadi ON (menghantar), da bila titik B diberi bit 0 maka tidak ada arus IB pada titik A sehingga transistor akan OFF (menjadi swich terbuka). Pada posisi seperti ini , transistor menjadi switch yang hidup dan relay mendapat arus sehingga relay hidup juga dan menghubungkan motor DC dengan tegangan posisif. Sedangkan pada titik B tidak ada arus sehingga transistor menjadi switch terbuka sehingga relay tidak mendapatkan arus dan tetap menghubungkan motor DC ke ground. Pada posisi ini motor DC akan berputar karena pada titik A mendapatkan arus sedangkan dititik B di groundkan.
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Gambar 3. 7. Rangkaian switching transistor

3.3. PERANCANGAN PERANGKAT LUNAK

3.3.1. Perancangan Alur Program.

Secara ringkat alur diagram sederhana untuk mengendalikan motor DC adalah sebagai berikut :
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Gambar 3. 8. Diagram kendali motor DC

Pada komputer client user mengakses website http://kendalimotor.com, kemudian user membuka halaman kendali motor, jika user belum login maka akses akan ditolak, bila user telah login dengan benar maka halaman kendali motor akan ditampilkan. User dapat memilih perintah gerakan, yaitu putar kanan, kiri, atau stop. Perintah tersebur akan dikirm melalui jaringan TCP/IP yang akan menhubungkan server dengan nama domain http://kendalimotor.com, server yang dimaksud yang telah menjalankan program server Apache akan membaca perintah tersebut dan meneruskannya ke progam PHP. PHP akan mengeksekusi file kanan.exe, kiri.exe atau stop.exe sesuai permintaan client. File eksekutabel tersebut akan mengakses parallel port dan memberikan nilai bit 0 atau satu. Rangkaian antar muka yang menerima data bit akan menjalankan motor DC sesuai dengaan data bit yang masuk


Sesuai dengan penjelasan diatas, maka dapat dibuat sebuah diagram alir yang bisa menjelaskan secara jelas aplikasi yang akan dibuat dan memudahkan pembuatan script program.
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Gambar 3. 9. Diagram Alir kendali motor DC

3.3.2. Pembuatan Program Akses Parallel Port dengan Bahasa C.


Penulis menggunakan bahasa pemograman C++ dalam pembuatan program execute untuk menjalankan motor H-Bridge yang terhubung pada parallel port. Adapun data port yang dipakai untuk pengaksesan parallel port (0x378) adalah sebagai berikut :

Tabel 3. 1. Data Port (0x378)

	Data 
	Pin 
	Alamat (Hexadecimal)

	Data 0
	2
	0x01 {1)

	Data 1
	3
	0x02 {2)

	Data 2
	4
	0x04 {4)

	Data 3
	5
	0x08 {8)

	Data 4
	6
	0x10 {16)

	Data 5
	7
	0x20 (32)

	Data 6
	8
	0x40 {64)

	Data 7
	9
	0x80 {128)


Tipe data include yang digunakan adalah dos.h. Untuk mengeluarkan data keparallel port menggunakan perintah outport(alamat_port,data); dimana alamat_port yang digunakan adalah standar address pada parallel port (dalam heksadesimal) dan data yang dikeluarkan dalam bentuk desimal.

Untuk mengeluarkan data output pada bahasa C digunakan file header dos.h sedangkan fungsi yang digunakan outportb(portaddress,data); Portaddress adalah alamat port yang digunakan yang dapat dilihat pada tabel diatas untuk masing-masing port (data, control) dan data adalah data yang ingin kita tuliskan ke port tersebut.

Struktur Umum Penulisan Program :

#include<dos.h>

void main()

{

outport(portaddress,data);

}

Contoh Deklarasi Program Akses Parallel Port Untuk Satu Pin :

/* Program Untuk Menyalakan Pin 2 Pada Parallel Port */

#include<dos.h>

#include<conio.h>

void main()

{

outport(0x378,1); /* Digunakan Data 1 hexadec Sesuai Dengan Tabel Diatas */

}

Bila program diatas dijalankan maka yang tampak dilayar komputer hanyalah suatu kedipan pada layar monitor tetapi dalam hal ini program sudah berjalan dan ketika ami simulasikan pada Program Parallel Monitor dan Led, tampak Led no 1 yang semula padam setelah program ini dijalankan menyala.

Untuk mengirimkan lebih dari 1 data dapat digunakan fungsi penjumlahan. Misalnya untuk menyalakan semua led (data 2 sampai dengan data 9) maka kita berikan :

data= data0 +data1 +data2 +data3 +data4 +data5 +data6 +data7

data= 1+ 2+ 4+ 8+ 16+ 32+ 64+ 128 = 255

*/Contoh Program Yang Dipakai Untuk Menghidupkan Semua Led*/

#include<dos.h>

void main()

{

outport(0x378,255);

}

Dari simulasi-simulasi yang dilakukan ternyata diperoleh bahwa nyala led kadang tidak bisa terlihat karena begitu cepat padam dan begitu cepat pula nyala. Maka untuk itu digunakan suatu instruksi yang disebut delay. Delay digunakan untuk menunda pengeluaran data dalam jangka waktu tertentu, atau untuk mengatur jeda antar pengiriman data dan pengambilan data. 

Untuk program execute tidak mutlak harus menggunakan bahasa pemrograman C. Program exe dapat dibuat dengan bahasa pemograman yang lain dan dapat dikenali oleh server yang digunakan, disini kami menggunakan server apache untuk menjalankan script PHP, dimana PHP mengexecute program exe yang dibuat dengan bahasa pemograman Turbo C.

3.3.3. Pembuatan Script di Server dengan menggunakan bahasa PHP.

3.3.3.1. Mengesekusi eksternal program


File executable hasil dari compile bahasa C dapat dijalankan diserver dengan menggunakan bahasa pemrograman PHP yaitu dengan fungsi exec (). Sebagai contoh untuk menjalankan file kanan.exe, dapat digunakan listing ini :

<?php

exec(kanan);

?>

3.3.3.2. Menggunakan session

Program PHP memiliki fungsi yang dapat digunakan untuk menyimpan data sementara. Data ini akan disimpan dalam sebuah variabel dan disimpan dalam jangka waktu sementara selama user mengunjungi website dan selama belum menutup jendela browser. Hal ini disebut session. 


Session sangat bermanfaat untuk website yang memberika fasilitas terbatas bagi user yang telah terdaftar sebagai anggota. Session diciptakan dengan fungsi session_start() yang berfungsi memanggil session tersebut.

3.3.3.3. Menyimpan aktifitas User dalam database mySQL


Setiap aktifitas pengedalian motor dapat disimpan dalam database, dapat dilacak apabila ada kesalahan kerja. Data yang dapat disimpan adalah :

· Nama pengguna

· User ID pengguna

· Tanggal akses

· Waktu akses 

· IP Address pengunjung

· Dan jenis perintah yang meliputi : login, putar kanan, putar kiri atau stop.

Fungsi php untuk mengambil data tanggal dan waktu adalah fungsi date(), untuk mengetahui IP Address pengujung digunakan perintah $HTTP_SERVER_VARS["REMOTE_ADDR"];
Untuk memasukan data-data pengguna tersebut digunakan script dibawah ini.

    $tgl=date("Y-m-d");

    $jam=date("G:i:s");

    $ip = $HTTP_SERVER_VARS["REMOTE_ADDR"];

    $log_in=mysql_db_query($DATABASE,"

    insert into log

    values(null,

    '$tgl', 

    '$jam', 

    '$nama', 

    '$user_id',

    '$do',

    '$ip'

     )");
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