BAB IV

PENGUJIAN DAN EVALUASI SISTEM

Pengujian dan evaluasi sistem pada tugas akhir ini meliputi perangkat
keras elektonika dan perangkat lunak yang telah dibuat. Pengujian pada perangkat
keras elektronika menggunakan program simulasi Proteus ISIS 7 Professional
sedangkan pengujian pada perangkat lunak dilakukan dengan menggunakan
program simulasi ProView32 Version 3.3 (Franklin Sftware Inc).

Dari pengujian ini akan didapatkan data-data maupun bukti-bukti bahwa
sistem yang telah dibuat dapat bekerja dengan baik. Berdasarkan data-data dan
bukti-bukti tersebut, akan dapat dilakukan analisa terhadap proses kerja, yang
nantinya dapat digunakan untuk menarik kesimpulan dari apa yang telah

dijelaskan dalam tugas akhir ini.

4.1.  Pengujian Perangkat Keras Elektronika
Pengujian perangkat keras elektronika ini meliputi  (modul
mikrokontroler, komunikasi antar mikrokontroler, rangkaian driver motor

MOC3021 dan rangkaian driver motor L298).

4.1.1 Modul Mikrokontroler
A. Tujuan
Tujuan dari pengujian rangkaian mikrokontroler ini adalah untuk

mengetahui apakah rangkaian yang dibuat dapat berfungsi dengan baik. Dimana
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rangkaian mikrokontroler ini digunakan untuk mengatur dan mengendalikan

semua proses produksi dan pengemasan sambal pecel.

B. Peralatan yang Digunakan

1.  Program simulasi Proteus ISIS 7 Professional.

2.  Rangkaian minimum sistem AT89C52 (proteus tidak menyediakan
mikrokontroler AT89S52).

3. Catudaya5Volt.

4.  Rangkaian LED sebanyak tuju buah (sebagai display atau output simulasi).

- Prosedur Pengujian
1.  Minimum sistem dan LED dirancang seperti pada Gambar 4.1. berikut. Ke

tuju buah LED di hubungkan pada port P3 (pin P3.0-P3.7).
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Gambar 4.1. Rangkaian Pengujian Minimum Sistem
2.  Membuat program sederhana untuk menyalakan lampu LED secara berjalan

dengan menggunakan program ProView32. Setelah program dibuat
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kemudian dilakukan debuger untuk membuat file.hex yang nantinya akan

dimasukkan kedalam AT89C52.

Program sederhana pengujian minimum sistem:

ORG 000H

MOV A, #11111110B

MULAI: MOV  P3, A
ACALL DELAY
RL A
SIMP  MULAI
DELAY: MOV RO, #10H

DELAY1: MOV  R1, #OFFH
DELAY2: MOV  R2, #0OH
DINZ R2, $

DINZ R1Y, DELAY2
DINZ RO, DELAY1
RET

END

File.hex (tesmikro.hex) dimasukkan kedalam mikrokontroler AT89C52

dengan caradouble click padalC AT89C52.

Edit Component

Exclude from Simulation Attach hierarchy module
Exclude from PCE Lawout
Edit all properties az test

Component Reference: |TESMIKHD | Hidder: v oK
Component 4 alue: |AT 89C52 | Hidder: _
FPLCE Package: 40 me Al j | Data |
Program File: [-AProteus_Th_EGNTESMIKAD HEX [N [Hie a1 =1 | ™ igon s
Clock Frequency:  Hide &l j
Advanced Properties:
Simulate Program Fetches j |N0 ﬂ |Hide Al j
Other Properties:

25

~

Gambar 4.2. Cara Memasukkan File.hex Kedalam |C AT89C52
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Tekan tombol play pada menu window untuk memulai simulasi dan lihat

perubahan yang terjadi pada ke 7 LED (display).
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Gambar 4.3. Tombol Play Untuk Memulai Simulasi

Hasil Pengujian

Berikut ini adalah hasil pengujian dari modul mikrokontroler yang

dilakukan dengan menggunakan program proteus ISIS 7 professional.
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Gambar 4.4. Tampilan LED Menyala Secara Berjalan



Tabel 4.1 Hasil Pengujian Mikrokontroler

Output LED (Display)

Address

Value

Keterangan

Port P3
(pin P3.0-P3.7)

0x0030

Ob 11111110
Ob 11111101
Ob 11111011
Ob 11110111
Ob 11101111
Ob 11011111
Ob 10111111
Ob 01111111

Lampu LED menyala
dari atas ke bawah atau
dari kanan kekiri (RL),
kemudian kembali lagi
dari awa sampai
simulasi dihentikan
(diakhiri).
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E. Analisa
Dari hasil pengujian di atas dapat disimpulkan bahwa mikrokontroler

ATB9C52 dapat berfungsi dengan baik sesuai dengan perancangan yang dibuat.

4.1.2 Komunikasi Antar Mikrokontroler
A Tujuan

Tujuan dari pengujian komunikasi antar mikrokontroler ini adalah untuk
mengetahui apakah komunikas yang dilakukan antara mikrokontroler pertama

dengan mikrokontroler kedua dapat berjalan dengan baik.

B. Peralatan yang Digunakan

1.  Program simulasi Proteus ISIS 7 Professional.

2. Duabuah rangkaian minimum sistem AT89C52.

3. Tujubuah LED sebagai disply simulasi.

4.  Limit switch sebagai inputan pengiriman data mikrokontroler kedua kepada
mikrokontroler pertama.

5. Catudaya5Volt.



C.
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Prosedur Pengujian
Kedua buah rangkaian minimum sistem AT89C52 (mikrokontroler pertama
dan kedua) serta ketuju buah LED dirangkai seperti pada Gambar 4.5
berikut. Komunikas antar mikro menggunakan port P2 (pin P2.0-P2.7),
inputan limit switch menggunakan port P1 (pin P1.0) sedangkan output

simulasi (tuju buah LED) menggunakan port P3 (pin P3.0-P3.7).
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Membuat program komunikasi sederhana pada kedua buah mikrokontroler
dengan menggunakan program ProView32. Setelah program dibuat
kemudian dilakukan debuger untuk membuat file.hex yang nantinya akan
dimasukkan kedalam kedua buah AT89C52.

Program sederhana komunikasi antar mikrokontroler:

. file name: teskomunikasimikro-1.asm

ORG 000H

RESET_PORT :
MOV PO, #00H
MOV P1, #00H
MOV P2, #00H
MOV P3, #00H

MULAI:
MOV A,P2 ;terima data dari mikro 2
LCALL DELAY
CINE A#11H, MULAI

HIDUPKAN_LAMPU:

MOV P3, #00001111B
ACALL DELAY
MOV P3 #11110000B

ACALL DELAY
SIMP MULAI

DELAY: MOV RO, #5H
DELAY1: MOV  R1, #OFFH
DELAY2: MOV  R2, #0H

DINZ R2, $

DINZ R1, DELAY2
DINZ RO, DELAY1
RET

END

. file name: teskomunikasimikro-2.asm

ORG 000H
SAKLAR BIT P1.0

RESET_PORT :
MOV PO, #00H
MOV P1, #00H
MOV P2, #00H
MOV P3, #00H
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MULAI:
INB SAKLAR$
MOV A #11H :kirim data 11h ke mikro 1
MOV P2,A

LCALL DELAY

DELAY: MOV RO, #5H
DELAY1l. MOV  Ri1, #OFFH
DELAY2: MOV  R2, #0H

DINZ R2, $

DINZ R1, DELAY2
DINZ RO, DELAY1
RET

END

3. Filehex (teskomunikasimikro-1.hex dan teskomunikasimikro-2.hex)
dimasukkan kedalam masing-masing mikrokontroler AT89C52 dengan cara
seperti pada Gambar 4.2. prosedur pengujian modul mikrokontroler di atas.

4. Tekan tombol play untuk memulai simulasi. Seperti pada Gambar 4.3.

prosedur pengujian modul mikrokontroler di atas.

D. Hasil Pengujian

Berikut ini adalah hasil pengujian komunikasi antar mikrokontroler yang
dilakukan dengan menggunakan program proteus ISIS 7 professional.
e  Kondis sebelum terjadinya komunikasi (limit switch pada mikro 2 pin P1.0

belum ditekan atau mikro 2 belum mengirim data #11H ke mikro 1).
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© Gambar 46. Sbdlum Terjadi Komunikasi.
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e Kondis Setelah terjadi komunikasi (limit switch pada mikro 2 pin P1.0
ditekan atau mikro 2 mengirim data #11H ke mikro 1). LED 4-bit pertama

dan LED 4-bit kedua akan menyala dan mati secara bergantian.

Gambar 4.7. Setelah Terjadi Komunikasi

Tabel 4.2. Hasil Pengujian Komunikasi Antar Mikrokontroler

Limit Input Vaue Keterangan
switch | (Mikro 2) (Output Mikro 1)
Off 0x00 Ob 11110000 LED 4-bit pertama (pin P3.0-P3.3)
menyala dan LED 4-bit kedua (pin
P3.4-P3.7) mati.
On 0x11 Ob 00001111 LED 4-bit pertama dan LED 4-bit
Ob 11110000 kedua menyala dan mati secara
Ob 00001111 bergantian. Hal ini akan terus
Ob 11110000 dilakukan sampai simulasi dihentikan
Ob 00001111 atau limit switch dimatikan.
E. Analisa

Dari hasil pengujian komunikasi antar mikrokontroler, dapat ditarik
kesimpulan bahwa output, input, dan komunikasi kedua mikrokontroler dapat

berjalan dengan baik sesuai dengan perancangan sistem.

4.1.3 Driver Motor MOC3021
A. Tujuan
Tujuan dari pengujian driver MOC3021 ini adalah untuk mengetahui

apakah rangkaian dapat mengendalikan motor AC dengan baik.
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Peralatan yang Digunakan
Program simulasi Proteus ISIS 7 Professional.
Rangkaian driver MOC3021.
Lampu AC (proteus tidak menyediakan motor AC)
Limit switch sebagai masukan 5 Volt pengganti inputan dari mikrokontroler
Catu daya5 Volt.

Catu daya 220 Volt.

Prosedur Pengujian
Driver motor MOC3021 dan lampu AC dirangkai seperti pada Gambar 4.8.

berikut.
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Gambar 4.8. Rangkaian Driver Motor MOC3021
Tekan tombol play pada menu window proteus untuk memulai simulasi.
Tekan limit switch untuk menghidupkan lampu (inputan 5 Volt sebagai

masukan |C MOC3021).
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D. Hasil Pengujian

Tabel 4.3. Hasil Pengujian Driver Motor MOC3021

Limit switch (inputan 5 Volt) | Lampu AC pengganti motor AC
Pasif Mati
Aktif Menyala
E. Analisa

Dari hasil pengujian driver motor MOC3021 dapat ditarik kesimpulan

bahwa rangkaian dapat berjalan dengan baik sesuai dengan rancangan.

4.1.4 Driver Motor L298
A Tujuan
Tujuan dari pengujian ini adalah untuk mengetahui apakah rangkaian

driver L298 dapat mengendalikan motor DC dengan baiak.

B. Peralatan yang Digunakan

1.  Program simulasi Proteus ISIS 7 Professional.
2. Rangkaian driver L298.

3. Duabuah motor DC.

4. Duabuah limit switch.

5. Catudaya5Volt

C. Prosedur Pengujian
1.  Driver L298, motor DC dan limit switch di rangkai seperti pada Gambar 4.9.

berikut.
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Gambar 4.9. Rangkaian Driver Motor L298
2.  Tekantombol play pada menu window proteus untuk memulai simulasi.
3.  Tekan limit switch untuk mengatur putaran motor (limit switch 1= putaran
motor berlawanan dengan arah jarum jam dan limit switc 2= putaran motor

searah dengan arah jarum jam).

D. Hasil Pengujian

Tabel 4.4. Hasil Pengujian Driver Motor L298

Limit switch | Limit switch | Respon Motor Arah Putaran Motor
1) 2
Pasif Pasif Diam -
Aktif Aktif Diam -
Aktif Pasif Berputar Berlawanan arah jarum jam
Pasif Aktif Berputar Searah jarum jam
E. Analisa

Dari hasil pengujian terhadap rangkaian driver motor L298 di atas, maka
dapat ditarik kesimpulan bahwa rangkaian dapat mengendalikan motor DC

dengan baiak.
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4.2. Pengujian Perangkat Lunak
A. Tujuan

Tujuan dari pengujian ini adalah untuk mengetahui apakah program
(perangkat lunak) yang telah dibuat dapat menangani input dan output sesuai

dengan cara kerjadari sistem yang di buat.

B. Peralatan

Peralatan yang dibutuhkan untuk melakukan pengujian terhadap sistem
ini adalah: “Sebuah PC yang digunakan untuk menjalankan program simulasi
serta program simulasi ProView32 yang digunakan untuk melakukan simulasi
dari program asembly yang dibuat pada mikrokontroler pertama dan

mikrokontroler kedua.

C. Prosedur Pengujian

Program mikrokontroler pertama dan mikrokontroler kedua dibuat
dengan menggunakan bahasa asembly melalui program ProView32, kedua buah
mikrokontroler diprogram secara terpisah dengan nama dan fungi yang berbeda.
Program mikrokontroler pertama disimpan dengan namafile (Produksi.asm) yang
diprogram untuk menangani proses-proses pada peralatan produksi sambal pecel,
sedangkan mikrokontroler kedua disimpan dengan nama file (Pengemasan.asm)
yang diprogram untuk menanagani semua proses yang terjadi pada mesin

pengemasan sambal pecel.



126

Setelah program selesai dibuat, langkah selanjutnya adalah menjalankan
program untuk mengetahui sukses dan tidaknya terhadap program yang telah kita
buat. Caranya adalah, pada keyboard tekan tombol [Ctrl] + [D] atau pada menu
window pilih Debag kemudian pilih Start, Gammbar 4.10. Menu ProView32

untuk melakukan debag.

& v
File Edit Search Project Tool ‘iew | Debug | Options ‘Window Help
: Start; Crl+D
ENES
£oma] o Seledc ¥ [+ ] 3
Run Ctrl+F9
dih. Aprogemikra_ok_finalproduksiasm Step into F7
bRG LOoE Step owver F&
SENSOR_KACANG BEIT El.0 Reset Ctrl+F2
SEN50R_BUNED BIT Fl.1 e e
SENS0R_CANPURAN BIT FPl.2Z - . . -
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gL ATas N Evaluate/Madify Ctrl b
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MOTOR_AC_RACANG BIT FO.0 Add watch Fé
MOTOR_AC_CAMPURAN — BIT  PO.1 Inspect
MOTOR_DC_FAL NATK ~ BIT F0.2 T - -
MOTOR DC FAL TURUN  EIT  FO.3 2gge breakpoin
L Taoggle trace F4

Gambar 4.10. Menu ProVie;/v?IZ_
Bila dalam pembuatan program ini terdapat kesalahan dalam penulisan
syntax, prosedur atu yang lain maka pada window message akan ditampilkan
pesan kesal ahan-kesalahan dari program yang kita buat, tampilan pesan kesalahan

dapat dilihat pada Gambar 4.11. berikut:
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SENSOR_BUMEY BIT Fl.1

SENSOR_CAMPURAN BIT FlL.2

SERSOR_PEMAMMUNGAN  BIT P13

SEWSOR_KAL_ATAS BIT 714

SENSOR_FAL_BAVAN BIT PL.S

MOTOR_AC_KACANG BIT FO.0
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182

Gambar 4.11. Pesan Kesalahan Program
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Setelah program dilakukan pembetulan dari kesalahan-kesalahan yang

ada, maka tampilan dari ProView adalah seperti Gambar 4.12. berikut.
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000 e

Gambar 4.12. Tampilan Program Y ang Sudah Benar

D. Hasil Pengujian

Untuk mengetahui hasil pengujian dari program yang telah kita buat, kita
dapat melihat perubahan nilai yang terdapat pada main register atau perubahan
warna indikator view hardware pada masing-masing port.

Dalam simulasi ini perubahan warna idikator pada view hardware
mempunyai arti sama terhadap semua input dan output, warna hijau menunjukkan
suatu keadaan aktif (hidup) sedangkan warna merah menunjukkan bahwa pin
yang bersangkutan dalam kondisi pasif (mati).

Setelah program di jalankan (debag), kemudian kita tekan [F7] pada
keyboard untuk mengamati perubahan yang terjadi secara step by step (langkah

demi langkah) terhadap program yang dibuat.
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D.1. Hasil Pengujian Perangkat Lunak Mikrokontroler Pertama

Sebagal pengganti inputan dari sensor ke mikrokontroler dapat dilakukan
dengan cara, click kiri di kotak link pada view hardware untuk memilih salah satu
dari empat pilihan, (No connection, Ground, Vcc, atau Net).

Jika ingin mengaktifkan sensor, maka link pada view hardware dipilih
Vce dan apabila ingin megembalikan kondisi semula (sensor yang sudah aktif
ingin dinonaktifkan) maka link pada view hardware dipindah ke Ground, begitu
seterusnya. Cara pengaturan (link) view hardware seperti yang terlihat pada

Gambar 4.13.

4 Port 1 (PENGEM... [= |[B)[X]

0 r Wi
L&TEHWE Ground

. F Mo Connection

v Mo conneckion
i5round

7 E Mo Connection

Gambar 4.13. Pengaturan View Hardware

Untuk mengetahui fungsi-fungsi dan pemakaian pin-pin mikrokontroloer

pertamatapat dilihat dalam Tabel 4.5. berikut.

Tabel 4.5. Pengaturan Pin Mikrokontroler Pertama
Nomor Pin Fungsi Keterangan
P1.0 Photodiode | Sensor Kacang
P1.1 Photodiode | Sensor Bumbu
P1.2 Photodiode | Sensor Campuran Kacang dan Bumbu
P1.3 Photodiode | Sensor Sambal pada Penampungan
P14 Limit switch | Sensor Batas Atas Kalibrasi
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P1.5 Limit switch | Sensor Batas Bawah Kalibrasi
P0.0 Motor AC | Penggerak Gilingan Kacang dan Bumbu
PO.1 Motor AC | Penggerak Campuran Kacang dan Bumbu
P0.2-P0.3 | Motor DC | Penggerak Naik Turun Kalibrasi
P2.0-P2.7 | Koneks Komunikasi dengan Mikrokontroler Kedua

Seperti yang terlihat dalam tabel Port 1 (pin P1.0-pin P1.5) digunakan
sebagai port input untuk sensor, Gammbar 4.14 berikut adalah tampilan

ProView32 pengaturan Port 1 untuk inputan.

Tampilan view hardware port 1
- Tabel pengaturan pin mikrokontroler
& Port 1 (PENGEM... [= (B[]
0 || Mo Connection Pin P1.0 | Sensor Kacang
LATCH[Od | No Connection Pin P1.1 | Sensor Bumbu
o j Mo Connection = Pin P1.2 | Sensor Campuran
ﬂl-_l ! | NoConnection = Pin P1.3 | Sensor Penampungan
IE Rl LB Bornecy’ Pin_P1.4 | Sensor Kalibrasi Atas
U TPADIE No Connection = Pin P1.5 | Sensor Kalibrasi Bawah
l"Nal:mne-:ti-:m Pin P16
7 E Mo Connection Pin P1.7
-

- Garﬁ)ar 4.1Z Kete?anga_n \Wew H_ardwar; Se_bagai_lnput;n

Sedangkan Port O (pin P0.0-pin P0.3) digunakan sebagai port output untuk

motor AC dan motor DC. Pengaturannya seperti Gambar 4.15. berikut.

Tampilan view hardware
Port O Untuk Cutput

Tabel pengaturan pin mikrokontroler
0 | Mo Comnection = Pin P00 | Penggziling Kacang dan Bumbu
LATCH[00 | Mo Connection =— Pin P01 | Penyampur Kacang dan Bumbu
y j Ne Connecticn Pin  P0.2 | Penggerak Kalibrasi Maik
12 1. | No Comnection = Pin P0.3 | Penggerak Kalibrasi Turun
'E j Ne Cennection
“J=—1EAD|[ No Connection
E Ho Connechon
7 | Mo Connection

Gambar 4.15. Keterangan View Hardware Sebagai Outputan
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Hasil dari pengujian program mikrokontroler pertama yang dilakukan

secarastep by step diuraikan dibawah ini:

Pin P1.0 dan Pin P1.1 dihubungkan ke Vcc (sensor kacang dan bumbu

aktif). Gambar 4.16. Tampilan ProView32 sensor kacang dan bumbu aktif.

|| CEE_SENSUR_KACANG :
BUTUR_AC_FACANG_AKTLF

| CER_SENSUR_DUImY
JNE SENI0R_BUMEU, CEF_SEN3OR_FACAKG

0140z

I1E
4i_79 JNB SENSOR_
o135, eEw eracns anaicn

FC [330 RE GG |&R0 [ PO
: L

o |8 o~

[0 RS [0 (®AREA | THL) [0
[6 A6 [0 | Tetk  Fo7 | THLZERAR |
[0 |A7 fo0 | TP F57 | PCOM [06 |

Gambar 4.16. Sensor Kacang dan Bumbu Aktif

LATCH[ED | Mo Corrmction
| Mo Coercion

Aktifnya sensor kacang dan bumbu mengakibatkan Pin P0O.0 motor AC

aktif. Gambar 4.17. Proses penggilingan kacang dan bumbu.
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PY32
File Edit Search Project Tool View Debug Options Window Help

2872 [5| G| [ (] ) | i) o] 5,5 58] B ] ——— )

[ e\ Aproduksi.asm E|@|E| ‘. Port 1 (PRODUK... E|@|E|
FET L

— 1] ! Weo
MOTOR._AC_KACANG AKTIF: LATCH[OD [ oo

SETE MOTOR_AC KACANG ; kacang dan bumbu Mo Connhection

[FET

Mo Connection

A ; Mo Cannection
‘ I Mo Connection
i Mo Connection

7 ; Mo Connection

RESET_PORT :
How PO, #00H
How Pl, #00H
Hov Pz, #00H

|[Code [|[Mneronic

4 49 SETB MOTOR_AC_KACANG : kacang dan bumbu
011E:  MOTOR_AC_KADZS0 SETE PO.0

0 F Mo Connection
LATEHWI Ma Connection
. [ Mo Connection
I Mo Connection

|

X ‘ Mo Connection
[={PaD| F Mo Connection

F Mo Cannection
7 F Mo Cannection

[## 53 MOV PO, #00H
0121: RESET_PORT 758000 MOV PO,#00

it 54 MOV P1, #00H

0124: 759000 MOV P1.200 A

Gambar 4.17. Penggilingan Kacang dan Bumbu

Pin P0.0 akan mati (penggilingan kacang dan bumbu selesai), apabila Pin
P1.0 dan Pin P1.1 mati (tidak ada kacang dan bumbu yang terdeteksi oleh
sensor), link Pin P1.0 dan Pin P1.1di ground kan. Keadaan ini ditunjukkan

pada Gambar 4.18.

PY32
|Fle Edit Search FProjsct Tool View Debug Options Window Help

2805 oo ] & [ 285 ) ol ] Gl 0505 81 B[ )

[ e:\...\produksi.asm E‘l’ﬁ”zl = Part 1 (PRDDUKJLHEE‘
CLR  MOTOR_AC KACANG : kacang dan bumbu ~
ET

o : Ground

LATCH[DD | Ground

. | Mo Connecten

MOTOR_AC_CAMPURAN_AKTIF:
SETE  MOTOR_AC_CAMPURAN EIF No Connection

RET E 1] Ho Comnecton

MOTOR_AC_CAMPURAN MATI: < APADI o Connection
CLR  MOTOR_AC_CAMPURAN | 1o Connection
RET 7 ; No Connection
< )

- Code (produksi)
Address ||Symbn|

|[Code ||Mnemonie DE Mo Connection

##_22 CLR MOTOR_AC_KACANG ; kacang dan bumbu LATCH[OD | No Cennection
0106: MOTOR_AC_KAC280 CLR P0.0 , f Mo Cannecion
lit#_23 RET

(0108: 22

#_26 SETB MOTOR_AC_CAMPURAN
0109: MOTOR_AC_CAD281 SETB P0.1
#_27 RET

. | 1o Connection

J Mo Connection
PAD] No Connection

Mo Connection
7 | Mo Conrection

22 RET

Gambar 4.18. Penggilingan Kacang dan Bumbu Sel esai
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Matinya Pin P10 dan Pin P11 digunakan sebagai logika untuk
menghidupkan Pin PO.1 (proses penyampuran kacang dan bumbu). Gambar

4.19. Tampilan ProView32 proses penyampuran kacang dan bumbu.

PY¥32
Fle Edt Search Projsct Tool Yiew Debug Options Window Help
ot e TR [N I Rl i )

5| iy e B0 ) B

[ e:h.. . dproduksi.asm
SETE MOTOR_AC_CAMPURAN
FET

LATCH|O0O i Ground
MOTOR_AC_CAMPURAN_MATI : T o | Mo Cormection
CLE  MOTOR_AC_CAMPURAN 0
RET Tims o ian

ian

MOTOR_FALIERASI NAIK:

SETE MOTOR_DC_KAL_NATK jon

CLE  MOTOR_DC_KAL TURUN v
< | >
& EEk &
|Adureas | [Svrmbol ”CUdE \fMﬂemumc
[##_26 SETB MOTOR_AC_CAMPURAN ~
|[I1 09: MOTOR_AC_CAD281 SETB P0.1
## 27 RET

[op1oc: MOTOR_AC_CAC281 CLR PD.1

la_31 RET b { M Comnecion
010E: 22 RET | 7 | Mo Connection

Gambar 4.19. Proses Penyampuran

Pin P1.2 adalah sensor penyampuran yang digunakan untuk mendeteksi
hasil campuran (sambal) yang keluar dari proses penyampuran menuju ke
tempat penampungan. Pin P1.2 akan menyala selama sambal masih keluar
dari mesin penyampuran, begitu sebaliknya. Ketika Pin P1.2 mati maka
program akan mematikan Pin P0.1 (proses penyampuran selesai).

Sambal yang berada dalam tempat penampungan akan dideteksi oleh sensor
penampungan melalui Pin P1.3 (sensor penampungan aktif). Sensor ini
sangat penting mengingat proses pengemasan akan terus dilakukan selama
Pin P1.3 ini masih aktif (masih ada sambal yang perlu dikemas). Gambar

4.20. Sensor penampungan mendeteks sambal
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2807 o[seli-m el

dit,. Apraduksi.asm
| CALL MOTOE_AC_CAMPURAN AKTIF
JNEB SENSOR_CAMPURAN, <

PROSES_PENCAMPURAN_SELESAT:
JE SENSOR_CAMPURAN, &
CiLL  HOTOR_AC CAHMPURAN MATI

CEK_SENSOR_PENAMPUNGAN:

===

! loop sampai pencampuran selesai

I port L(PROD.. [ (&[5

Ground

a
LATCHOO § Ground

Ground

Voo

Ma Caonnection
PAD|L Mo Connection
Mo Connection

7 [ Mo Connection

E=EE]

7
BB 1ain Registers (PRODUKSD

CPU Bark  Data Hardware
FC[oiE_|RE[GE_ @R0 [P0 i

Acc o (RO o0 @R1 oo | Pl ol
Psw  [30 |R1 [0 @OPTRFF P2 oo |
SP 07 |R2[00 X@RO [FF|P2 0o |
Dprqﬁnln‘n_:gna Fnﬁ_j‘x@m I;T;:Tcnu |
B [00 R4 [00 SPX R | THLO[GOOD |
& ;‘g—‘iﬂs [0T %eREAR | THUI[EmD |
Ea [0 (B[00 Task [ | THLZEAEA
IE [0 |R7 00 TaskP (X |PCON oo |

W otz PROD., [ = (& ][]

1} I No Connection
LATCH[BO | No Connestion
- i Mo Connection
‘F‘I i | Mo Connection
P 1] Mo Conrecton
{F=fFADl{ No Connection
I N Connection

7 F N Connection

8 Port 0 (PROD.. [=|[& =)

Ma Connection
Ma Connection
Mo Connection
Mo Connection
Mo Connection
Mo Connection
Mo Connection

7 | Mo Connection

Gambar 4.20. Sensor Penampungan Aktif
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Sebelum dilakukan kalibrasi untuk proses pengisian, port 2 mikrokontroler

pertama akan mengambil data dari mikrokontroler kedua (selama port 2

tidak bernilai 11H) maka proses pengisian tidak akan dilakukan, hal ini

berarti kaleng yang berada pada proses pengemasan belum siap, begitu

sebaliknya. Jika port 2 bernilai 11H maka proses kalibrasi akan dilakukan.

Gambar 4.21. menunjukkan proses komunikasi dengan mikrokontroler

kedua

PY32
Fle Edt Search Project Tool View Debug Options ‘Window Help

| ) S ) ] ] B0 o B ———

é@ E;:;! o A e
[ e:)...\progmikro_okiproduksi.asm

PROSES_PENCAMPURAN SELESAT:
JB SENSOR_CANMPURAN, &
CALL MOTOR_AC CAMPURAN MATI

CEE_SENIOR_PENAMPUNGAN:
JNE SEN30R_PENAMPUNGAN, &

TUNGGU_KALENG:
MOV A, P2
CINE A, #11H,

G17_KALENG

CFU Bark Hardvisre:
FC [ofsC RE o0 |@RO (oo | FO oo
ACC [0 ROGO @A1 foo P [aD |
Psw [a0 A1 [0 @DPTRFF P2 [ |
SP [i7 R2[00 |%@RO[FF P3  [i0 |
DFTROOOD | Fi# 00 #@R1 [FF TCON [oa |
B [0 |Ré o0 SPX [ THLO[oodO

C [1R5[00  ®AREA[& | THUI[Gooo |
EA [0 RG[O0 Task [G0 | THL2[RAEA |
IE [0 A7 [G0  TaskP [ PCON [ag |

; ambil data dari mikr

0 E Mo Connection
LATCH[TT | NoConnection
.| No Connection
i § Mo Conmecion
J Mo Connecion
PADI[ No Conneation
f Mo Connection

7 ; Mo Connection

iE
4' {FADI No Cannection

'
4' FAD]| No Connestion

LATCH{0D ; Mo Cannection

. Mo Connsction

1] F Ground
LATCH[0D | Ground
. Ground
3 ves

. | Mo Cormecton

| Mo Connection

E No Connection
7 ; No Connection

0 ; Mo Connection

| Na Connestion

| Mo Connection
7 | No Connection

Gambar 4.21. Komunikasi Dengan Mikrokontroler Kedua
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Pin P0.2 (kalibrasi naik) akan aktif sampai menyentuh sensor atas kalibras
(pin P1.4 &ktif) lalu motor berhenti dan kemudian pin PO.3 (kalibrasi turun)
akan aktif sampai sensor bawah kalibrasi pin P1.5 aktif motor berhenti.

Gambar 4.22. Proses kalibrasi.

PY32
File Edt Search Project Tool Yiew Debug Options ‘window Help

5% 4] ¥ [ 23385 BB ] ] B ) 3B
[ e:\.. Aprogmikro_okiproduksi.asm B\EJ E\ W z:g‘lﬂtl *E_%E@El

HOY A, P2 ; ambil data dari mikre-2

A
CINE A, #L1H, TUNGGU_EALENG = 0 Ground
LATCH[O0 " Ground

KALIERAST_NAIK: . | Ground

CALL MOTOR_KALIBRASI_NAIK

Wee
UNB  SENSOR_KAL ATAS, § ; loop sawpai terdeteksi sensor kal atas I

I i Ground
PADIF vee
§ No Comnectian
7 F Mo Cornection

KALIERASI TURUN:
CALL MOTOR_KALIERASI TURUN
JNE  SENSOR KAL BAUAH, § ; loop sawpa

ol e EX) o 5l )

CPU Bark Data Hardware

0 Mo Connection 0 | ho Connestion
I;E: 01,515_ /—‘ S:? ,I :;D ,’? ‘LATEH]TE No Connection LATCH[B | Ma Cannecton
PSw [0 R1[o0 @OPTRFF P2 [11 5 + f Mo Comnection = . | MoConnection
SP [07 |R2 [0 |%@A0 [fF | P3 oo | ‘Fﬂ | Mo Connection = J Mo Connection
DFTRGaon  F3 [d0 <@A1 I;TEDN @ g I o Comecion ' 1§ Mo Comneciion
E [oo R4 o0 SP |><><_‘ THLO[o00D <FHPABI Mo Connection | PADIE No Connection
ic [0 Rs (o0 KAHEA,_{ THL o000 Mo Connection o Connestion
[iRB[00 | Task [ot | THLZI_ 7 | No Comection 7 | Mo Connection
u‘w [00 | TaskP FJ\ PCON

Gambar422 Proses Kallbras
Setelah proses kalibrasi diatas selesai, maka proses selanjutnya adalah
mikrokontroler pertama mengirim data 22H melaui port 2 ke
mikrokontroler kedua, sebagai informasi bahwa pengisian telah selesal

proses ini ditunjukkan pada Gambar 4.23. berikut.

PV32
File Edt Search Project Tool Yiew Debug Options Window Help

PB) By
515

] [ 8 ] ] i B3 o B ———— |
)X lPort1 @RODUK...|- [O]x]

[ e:h.. . \progmikro_ok\produksi.asm
CALL MOTOR_KALIERASI TURUN

JNB  SENSOR_KAL BAVWAH, § ; loop sampai terdeteksi sensor kal bamah 1 0 Ground

LATEH[0D | Ground

KALENG_SUDAH_TERISI: .| Ground
CALL NOTOR_KALIBRASI_STOF B

e 4 vee

B 4]} doun
<FPAD)] Ground

| Mo Comection
7§ No Comection

KIRIN_DATA KE_NIKR0Z:
mov P2, #22H

Houlixo

FC y“—m B o0 | R0 [m PO oo
ACC [ ROfog (@R1 fog Pl [0 |
PSwW [G0 Rl [0 |@OPTA[FF (P2 [z
sP [0 |R2 [0 |<@ROJFF_P3  [O0
DPTROOOD |R3 [00 | <@R1 FF TCOM [oa |
B [00 (R4 o0 |SFX  [ped | THLOJooOD |
C [0 RS [00 | <AREABG( | THLI[E000 |
EA [0 |R6 [0 |Task [ix | THL2[RARA |
IE_@“'W [00 | TaskP [ | PCON [00 |

Gambar 4.23. Proses Pengisian Selesai Mikrokontroler Pertama Mengirim Data
22H melalui port 2 ke Mikrokontroler kedua

i} F Mo Connection
LATCH[2Z f No Connection

[} ; No Connection
LATCH[T0 §f No Connection
s [ NoCornection
g B | NoCornecton

g i No Connestion
<D na connecion
| Mo Cornection

7 f NoConnestion

; No Connection

‘I": i Mo Connection

E 41§ NoConnectin
{FPADIF No Connection
i No Connection

7 E No Connection
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o Setelah proses ini selesai maka program telah berejalan satukali alur proses.
Selanjutnya program akan mengecek sensor penampungan apakah masih
ada sambal yang perlu dikemas bila tidak maka proses akan selesai dan bila
masih ada sambal dalam penampungan maka proses akan kembali ke proses
yang menunjuk pada Gambar 4.20.

D.2. Hasil Pengujian Perangkat Lunak Mikrokontroler kedua

Pengujian yang dilakukan pada mikrokontroler kedua ini sama dengan
pengujian yang dilakukan pada mikrokontroler pertama. Untuk mengetahui fungsi

masing-masing pin pada mikrokontroler kedua dapat dilihat pada Tabel 4.6.

berikut.
Tabel 4.6. Pengaturan Pin Mikrokontroler Kedua

Nomor Pin Fungs Keterangan

P1.0 Photodiode | Sensor Antrian Kaleng

P1.1 Photodiode | Sensor Jarak Antar Kaleng

P1.2 Photodiode | Sensor Counter Kaleng

P1.3 Photodiode | Sensor Isi Kaleng

P14 Limit switch | Sensor Tutup Kaeng

P15 Limit switch | Sensor Pendorong Tutup Kaleng

P1.6 Limit switch | Sensor Antrian Tutup Kaleng

P1.7 Limit switch | Sensor Hasl|

P3.2 Limit switch | Sensor Dorong Kaleng
P0.0-P0.1 | Motor DC | Pemutar Antrian Kaleng Kosong
P0.2-P0.3 | Motor DC | Pendorong Maju Mundur Kaleng Kosong
P0.4-P0.5 | Motor DC | Penggerak Conveyor
P0.6-P0.7 | Motor DC | Penggerak Naik Turun Tutup Kaleng
P3.0-P3.1 | Motor DC | Pemutar Antrian Tutup Kaleng
P2.0-P2.7 | Koneksi Komunikasi dengan Mikrokontroler Pertama
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Seperti yang terlihat dalam Tabel 4.2. Port 1 (pin P1.0-pin P1.7) dan Port
3 (pin P3.2)digunakan sebagai port input untuk sensor, Gammbar 4.24 berikut

adalah tampilan ProView32 pengaturan Port 1 dan Port 3 untuk inputan sensor.

Tampilan view hardware poart 1
dan port 3 Uniuk Inputan

[T p— ':'Erfl Tabed pengaturan pin mikrokontmier
] i Mo Connection Pin P10 Sensor Antrian Kaleng
LaTeHiog [ NoC Fin P11 Sensor Jarak Antar Kaleng
— Mo Connection FPin P12 Sensor Counter Kaleng
S ! [ Mo Conmection Pin  P1.3 | Senser Isi Kaleng
FQ! [§ Mo Connection Fin P14 | Sensor Tutup Kaleng
“FAB | o Connection Pin P15 | Sensor Pendorong Tutup Kaleng
i Mo Conmecticn Pin P16 | Scnsor Antrian Tutup Kaleng
7 | Mo Connection \Pl'n P1.7 | Sensor Hasil
Ha 13 PINGE... |- | D) E]
1 | Mo Connaction l/l Tabel pangaturan pin mikrokontmaler
LATCH(0D | Mo Comnecion
| 1o Connasciion "__| Pin P32 ] Sensor Domng Kaleng
i-'.'oﬁrr\-h:m
EJ-'OQIIHI-M
E Hia Connecion
'I‘E *ia Comnesclion

Gambar 4.24. Keterangan View Hardware Untuk Sensor

Port O (pin P0.0-pin P0.7) dan Port 3 (pin P3.0, pin P3.1) difungsikan
sebagai port output dari motor DC. Pengaturan port outputan untuk motor dapat

dilihat pada Gambar 4.25.

Tarmpilan wiew hardware port &
dan port 3 Untuk Dulput

W—El-—m Tabel pengatuiran pin mikokantrokr
01 ] NoConnechon Fin P00 | Pomartar Antrian Kaleng Kosong 0
I.ATCHW‘ Mo Connection Fin PO | Pemuiar Aniran kaleng Kosong |
§ Mo Connection Fin P02 | Pendorony Maju Kaleng Kosong
§ NoConnscticn Pin P03 | Pendorong Mundur Kaleng Kosong
|} Mo Connection Pin P04 | Pengperak Comvevor (0
[ Mo Connection Pin P05 | Pengperak Comveyor |
i Mo Connection Fin P0G | Pengperak Naik Tutup Kaleng
7 | MNoConnsctien Pin  PO.T | Penggerak Turun Tutup Kaleng
Tabal pengaluran pin mikrokamrelar
0 | Mo Connaction Pir P30 | Pemutar Antrian Tutup Kaleng 0
MIMIWE M Conneciion Pin P31 Pemutar Antrian Tutup Kaleng 1
i“ﬂm
@i K Connection
| MeiComnection
| HerConrescion
i“ﬂ-l:-wm
7 I M Connection

Gambar 4.25. Keterangan View Hardware Untuk Motor
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Hasil pengujian program mikrokontroler kedu yang dilakukan secara step
by step diuraikan sebagai berikut.

o Pada saat mikrokontroler kedua aktif program pertamakali yang dijalankan
adalah mengeset Pin P0.0 (memutar antrian kaleng), dan akan berhenti
sampai Pin P1.0 aktif (terdeteks sensor antrian kaleng). Gambar 4.26. dan
Gambar 4.27. berikut ini menunjukkan proses antrian kaleng berputar

sampai terdeteks sensor dan berhenti.

PY32
File Edit Search Project Tool Wiew Debug Options ‘Window Help

2072 [ac| G| | o] 2110 ) S| ] ekl W] ] B ] ——— )
-

S = [o[x]|
i} I Mo Connection

LATCH[OD | No Connestion
. | Mo Connestion
i

L
SETE  MOTOR_DC_ANTEIAN EALLENGL

CLR MOTOR_DC_ANTRIAN EALENGZ

MOTOR_ANTRIAN KALENG_MATI:

‘ CLE  MOTOR_DC_ANTRIAN_FALENGL
CLR  MOTOR_DC_ANTRIAN_EALENGZ

BET

I Mo Connection

e
a1 | Mo Commection
<] ﬁ Mo Connection
I Mo Connection
7 I Na Connection

‘' port0 penGe... = B[]

MOTOR_DORONG_KALENG _MAJU: hd
< i >

[ [Blx]

[address \|Eymnm ”Cnne ”Mnemumc n! Mo Cannection
% 32 SETB MOTOR DC ANTRIAN KALENGI | | LATEH 5T Mo Canneston
0103: MOTOR_ANTRLD280 SETB P0.0 . i Ma Connectian
#t 33 CLR MOTOR_DC_ANTRIAN_KALENG2 I

0105: 281 CLR.P0.T S 1q0 :” E”"”Ec'f””
i34 RET E o Connection
n107: 22 RET <= PADE Mo Connsclion
#it_37 CLR MOTOR_DC_ANTRIAN_KALENG1 F Mo Conneclion
0108: MOTOR ANTRLC280 CLR P0.0 b

7; Mo Connection

Gambar 4.26. Antrian Kaleng Berputar
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P¥32
Fle Edit Search Project Tool Miew Debug Cptions tWindow Help

BPE B ] B R B ——

£8%] B5edm] ¥ %)

[ exX.. . \pengemasan.asm
CLR  MOTOR_DC ANTRIAN KALENGL

CLE  MOTOR_DC ANTRIAN KALENGZ
JET

L Mo Connection
No Connection
MOTOR_DORONG EALENG MAJIT:
SETE  MOTOR_DC_EALENG MAJT
CLR  MOTOR_DC_EALENG_MUNDUR
RET

L Mo Connection
Mo Connection
r Mo Connection
Mo Connection
MOTOR_DORONG_EALENG MUNDUR: 7 [ No Connection
< |

- Code (pengemasan)

[sddress \|Symhu| ||ije ”Mnemumc 0 | Mo Connection
4 37 CLR MOTOR_DC_ANTRIAN_KALENG1 # ||| LATCHI0D C No Connection
0108: MOTOR_ANTRLC280 CLR PO.0 . & NoConnection
##_38 CLR MOTOR_DC_ANTRIAN_KALENG2 = Ralii
= S E No Connect

010A: c281 CLRPO.1 ( o o n
## 39 RET L Mo Connectioh
010C: 22 RET <F=PADI Mo Connection
a# 42 SETB MOTOR DC KALENG MAJU s Bt
010D: MOTOR DOROIDZB2 SETB P0.2 ¥ 7 No Cannection

Gambar 4.27. Antrian Kaleng Berhenti

Setelah Pin P0O.0 (antrian kaleng) mati dan Pin P1.0 (sensor antrian kaleng)
aktif, selanjutnya Pin P0.2 (dorong kaleng aktif) bergerak maju sampai Pin
P1.1 (sensor jarak) aktif, kemudian berhenti. Gambar 4.28. proses dorong

kaleng ke conveyor.

PV32
Fie Edt Search Project Tool View Debug Options Window Help

220m) | & [ 28 ) ) ] el BT R B ———— |

[ e:\...\pengemasan.asm

STOP_ANTRIAN KALENG:
CALL MOTOR_ANTRIAN_RALENG_MATT f vee

No Connection

DORONG_KALENG KE CONVEYOR:
CALL MOTOR_DORONG_KALENG MAJU
JNB  SENSOR_TARAK_KALENG, 5 ; loop sampai

b Mo Connextion

No Cotnection

[ No Connection

CEK 3EN3O0R_JARAK: Na Cannection
KA 2 [ No Connection

[ No Connsction

|[code |Mnemanic

JNB SENSOR_JARAK_KALENG, $ . loop sampai ser A
3091FD JNB P1.1, 0166

JB SENSOR_JARAK_KALENG, $ ; loop sampai sen:
CEK_SENSOR_2091FD JB P1.1, CEK_SENSOR
CALL MOTOR_DORONG_KALENG_MUNDUR
PENDORONG_F3112 ACALL MOTOR_DOROM <FPRAD Ho Connection
JNB SENSOR_DORONG_KALENG, § ; loop sampai s No Connestion

30B2FD JNB P3.2, 016E L

I No Connection

No Cormection

[ Mo Connection

No Connection

7 F No Carmection

Gambar 4.28. Dorong kaleng ke conveyor

Pin P11 (sensor jarak) aktif Pin P0.2 (dorong kaleng maju) mati dan

kemudian Pin P0.3 (dorong kaleng mundur) bergerak ke belakang sampai
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Pin P3.2 (sensor dorong kaleng) aktif, Pin P3.2 aktif menyebabkan Pin P0.3
mati dan Pin P0.4. (conveyor bergerak) aktif. Gambar 4.29. dan Gambar
4.30. berikut adalah proses yang menunjukkan pendorong kembali keposisi

semula dan conveyor bergerak membawa kaleng kesatu.

PY¥32
File Edit Search Project Tool VYiew Debug Options Window Help

287 o[l ! ) i sl B 9505 2| ] ——— )

:\...\pengemasan.asm |;\@|E ‘= Port 1 (PENGE

CER_SENH0R_JARAK: & n; Ground 0 E Mo Connection
v U6 SENSOR JARAK KALENG, ¢ : loop sew  |LATCHOO [ Ground LATCH[0O | No Connestion
i = F Ground EVDD
FENDORONG_KALENG_MONDUR: ‘“_I iy F Ground i Na Connection
CALL NOTOR_DORONG_FALENG _MUNDUR E F tiourd F i i
JNE  SENSOR_DORONG_KALENG, & ; loop sampai

<] ; Mo Connection
STOP_PENDORONG_KALEN | Mo Cannection
CALL  MOTOR ] ] v TF Mo Connection

F Na Connection
i Na Connection
7 F No Connection

||Cnde “Mnemnmc 0 i N Connection

# 130 JNB SENSOR_DORONG_KALENG, § : loop sampai si# | [[LATCH[08 | No Connection
|016E: 30B2FD JNB P3.2, 016E +j Mo Correction
ME 133 CALL MOTOR DORONG KALENG STOP ] B
Mo C ¥
;. STOP_PENDOF3117 f ENDED""EE;”"
HE_136 CALL MOTOR_CONVEYOR_AKTIF | JA e
0173:  JALANKAN_CO311C ACALL MOTOR_CONVE <F=PABJ| o Cornestion
##_137 JNB SENSOR_COUNTER_KALENG, § ; loop sampai § Mo Connection
?: Na Connection

Gambar 4.29. Pendorong Bergerak K ebelakang

] F Mo Connection

LATCH ,WE Mo Cannection
- ¥ i Mo Connection
’“_I i f Mo Cannection
g 'F Ma Connectian
<[FHPADI| No Connection
F No Connection

7 F Mo Connectian

PY32

File Edt Search Froject Tool View Debug Options Window Help

L ) i [ N

| 885 ) i) ok 05T B B ———

\pengemasa n.asm

SETE  MOTOR_DC_CONVEVORL

CLE MOTOR_DC_CONVEYORZ
Greune N Carnectin
Ground o [ Moo
HOTOR_CONVEYOR_MATI: " Ground No Connection

CLR MOTOR_DC_CONVEYORL

CLE  MOTOR_DC_CONVEYORZ
RET f Na Connection No Connection

Ground Mo Connection

Ground L Mo Connection

Mo Cannection Mo Connection
MOTOR_DORONG_TUTUE_AKTIF: Ma Connection No Connection
|

--— Code {pengemasan)

IAddrass ”Sy’mhn\ ||Cnde ”Mnemnnic Mo Connection 0 [ Mo Connection
[##_57 SETB MOTOR_DC_CONVEYOR1 || BLATCH]10 F No Connection No Connection
U11C.  MUTDR. CORVD 284 SETE P0.A = [ o Connection Ho Corection
[## 58 CLR MOTOR_DC_CONVEYOR2 | 1 1 R
ET == D L' Mo Connection Nao Connection
;1 Eg RET AR CLERILS No Connection Mo Connection

PAD|E Mo Connection Mo Connection

No Connection

No Connection

2 22
[t 62 CLR MOTOR_DC_CONVEYOR1
0121: MOTOR CONVICZ284 CLR P0.4

&S

7 | No Connection 7 | Wo Cornection

Gambar 4.30. Pendorong Berhenti dan Conveyor Bergerak
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o Pin P0.4 (conveyor) bergerak sampai Pin P1.2 (sensor counter) aktif dan
mati kemudian conveyor berhenti. Setelah berhenti pin P1.2 akan
melakukan perhitungan naik pada R6 (register R6) sekaligus melakukan
pengecekan apakah R6 sudah sama dengan 4, kalau belum maka proses
seperti semula dilakukan lagi sampai nilai dari register (R6 = 4). Gambar

4.31. berrikut menunjukkan tentang proses perhitungan naik jumlah kaleng.

PY32
File Edit Search Project Tool View Debug Options ‘Window Help

eetes] 9l v | ] 1 ] Snli] o O 5 B ] ——— )
et BEEET

AEE|

$TOP_CONVEYOR_UNTUE_COUNTER: 0 Ground 0 |y Mo Connection
‘| CALL  MOTOR CONVEYOR MATT LATCH|OO E Ground _LATCHWF Mo Connection
F Ground F Ground

HITUNG_KALENG: N L 1 j Bround
- mc  Re ; taubahkan ju g
. CINE RS, #4, AKTIFKAN_ANTRIAN KALENG - {

F Mo Connection
F Ground g F Na Connection
‘ [PAD| E Mo Connection
JALANKAN CONVEYOE_UNTUE PENGISTAN: —

; Mo Connection
CALL MOTOR_CONVEYOR_AKTIF || - Main RBngtEI'S (PENGEMAS;&N) @@]@
i i CPU Bank Data Hardware

=

- FC [oig1 |RE o0 |@®RO Jog | PO
Codofgerceesoly ol - [BIX) | U T e
[ddress [[Symbol [[Cade hinemonic | | [00 A1 00 |@DPTR[FF (P2 00 | tion
it 146 INC R6 ; tambahkan jumlah kaleng kosong "~ o [i7_|R2 [a0 | %@AO [FE] P3 [0 ction
017D:  HITUNG_KALENE INC R6 _-FIDPT 1”””” |F‘3 oo _|at Dm“ [a4 b
147 CJINE B6, #4, AKTIFKAN_ANTRIAN_KALENG = R4 fon | 5P et | THLO[oOOD Lo
017E: BE04DC CJNE RE,#04,AKTIFKAI c l_ A5 [0 |X&REA ’@] THL1[aa0a :
150 CALL MOTOR CONVEYOR_AKTIF B4 [0 FE[08 | Task [ox | THLZ[aads | 2o
018 ANKAN_COP ACALL MOTOR CONVE IE 00 |R7 o0 |TaskP pa¢ |PCON [ad | FHon
it 151 INB SENSOFI IS1_ KALENG, § loop i - ] A tion
0183: 3093FD JNB P1.3, 0183 v ]l L ion

Gambar 4.31. Hitung Register (R6) Sampai Bernilai 4

o Bila R6 sama dengan 4, berarti sudah ada empat buah kaleng yang siap
untuk dilakukan pengisian. Conveyor bergerak sampai pin P1.3 (sensor is
kaleng) aktif, ketika pin P1.3 aktif mikrokontroler kedua mengirim data 11H
ke mikrokontroler pertama melalui port 2 untuk menginformasikan bahwa
kaleng siap diis (MOV P2, #11 H). Setelah kaleng terisi mikrokontroler
pertama mengirim data 22H ke mikrolontroler kedua sebagai informas

pengisian telah selesai.
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Kemudian pin P0.4 (conveyor) aktif untuk mebawa kaleng yang sudah terisi

keproses penutupan kaleng sampai pin P1.4 (sensor tutup kaleng) aktif.

Proses-proses tersebut dapat dilihat pada Gambar 4.32. dan Gambar 4.33.

PV32
File Edit Search Project Tool View Debug Options Window Help

_J_J o5 iAc > [ | B %%huﬁl@ﬂ@ Blv ——

o \pe ngemasan.asm

STOP_CONVEYOR_UNTUE _PENGISTAN: DF Brcnd : F D Boneeiin
CALL MOTOR_CONVEYOR_MATI LATCH]00 [ Ground LATCH|0D | Mo Canrection
I Ground ; Ground
KIRIM DATi KE_MIKROL: 4 D1 J ves I No Connection
MOV P2, ¥11H oe ; Ground ; Mo Connection
(= I
R <] ; No Connection ‘ ; Mo Connection

i No Connection
7 F No Connection

i No Connection
7 F Mo Connection

tddress | [Symbol CFU Bank Data Hardware El F Ma Connection il E Mo Connection
PC o EE 8 T < A (VN R  7CHTE Mo Comneston | LATCH[TT | Ho Comnection
RO @Rl [oo (P ]

i Mo Connection F Nin Connection

F ’,g ( i Mo Connection ] ‘ )-L F Ma Connection

F TCOM e | ﬁ F Mo Connection E E Ho Connection

l_ R4 J— SFX &< | THLO[OODD | <] PADIE Ho Conriection <] ‘ Ho Connection
'_' RS [@0 ){AHEAI'— THL1[omna | i Mo Connection E Ha Connection
[0 |RB [os |Task po< | THLZ[anAA | 7 | Mo Cannection 7; Ha Connection

[00_|R7.[00 |TaskP 22 |PCON [@@ |
Gambar 4.32. Proses Pengisian Sambal Pecel

PV32
"Rle Edit Search Project  Tool  View Debug Optlons Window Help

28 5 M@JMJE@@@&M & 1

[ eil... \pengemasan. asm
SETE MOTOR_DC_CONVETORL ~
CLE  MOTOR_DC_CONVEYORZ
RET

Ground
Ground
Ground
L Ground

0 F Mo Cornection
LATCH[0D | Na Connection
= iGlnund

HMOTOR_CONVEYOR_MATI: ; Na Connection

=4 CLE MOTOR_DC_CONVEYORL .
it Ground ; No Cornection
= CLE  MOTOR_DC_CONVETORZ
L DC_ - .
1] RET MHa Connection ; Mo Connection

Mo Connection ; Mo Connection

MOTOR_DORONG_TUTUP_AKTIF: Mo Connection 7 ; No Connection

ol

Main Registers (PENGEMASAN) - [B]x]

Bank Data Hardware

M |REfW0 |@RO [o0 PO fi0

[zz |RO |_' @A1 oo |P1 [oo |

Sw [0 |R1[o0 |@DPTRFF P2 [22 |

08 |R2 IEX@HD FE PR a0
0oon o0 R@R1 [FF | TCON |oa
0| SP% [ | THLO[non

IDD |

o HS 00 | %AREA [po¢ | THL1[000D
0
IDD

- Code (pengen

Mo Connection

ni Mo Connection
LATCH;E2_E Mo Connection
; Mo Cannection
; Mo Connection
; Mo Connection
PAD] ! Mo Connestion
; Mo Connection

7; Mo Connestion

Mo Connection

Mo Connection

Ne Connection
Nix Connection

[ Mo Connection

Mo Connection

Mo Connection

Hsr‘—g4 |Task [ | THLZ[RAAR,
0 |TaskP [0 |PCON [oo

Gambar 4.33. Pengisian Selesai dan Conveyor Bergerak
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Pin P14 (sensor tutup kaleng) aktif conveyor tetap bergerak sampai pin

P1.4 mati. Setelah pin P1.4 mati baru conveyor berhenti dan pin P0.6

(dorong tutup kaleng) akan aktif. Gambar 4.34. prooses penutupan kaleng.

File Edit Search Project Tool VWiew Debug Options Window Help

[ e\ \pengemasan.asm ki
SETE  MOTOR_DC_TUTUPL
CLR  MOTOR_DC_TUTUP2

UI Graund
LAT:HW; Ground
= :Ernumd
g ;Groumd
Ground

< ; Ma Connection
| 1o Connection
Ti Ho Connection

B‘Eﬁ@ :‘. TS 7 j;\— .5 _'Port 2 (PENGE !E @—]
0 F MNa Connection |
LATCH[40 F Mo Cornection
= F Ma Connection

0 F Ma Connection
LATCH"DD—; N Connection
- ; Ground
‘“-l g ‘ o Connection

ﬁ Ko Connection
< ; Na Connection
| Mo Connection
7 ; No Connection

MOTOR_DORONG_TUTUP_MATT:
CLR  MOTOR_DC_TUTURL
CLR  MOTOR_DC_TUTURZ

FET

MOTOR_ANTRIAN_TUTUP_ARTIF:

il F Mo Connection
I LATCH[ZZ [ Mo Connestion

- F Mo Connection

[pdaress -|\-Sym50| |[Gode | Mriemanic

i# 67 SETB MOTOR_DC_TUTUP1 ~
0126: MOTOR _DOROID286 SETB P0.6

¥ 68 CLR MOTOR DC TUTUP2
0128: C287

F No Cannection

| ‘EE‘ b F Ho Connection

I F Ha Connection
i < E Mo Connection

I Ha Cannection
7 F Ha Cannection

£l E Mu Connection
PAD| ; Mo Carinection

E Mo Connection
7 E Mo Connection

it 72 CLR MOTOR_DC_TUTUP1
0128: MOTOR DOROIC286 CLR P0.6 ¥

Gambar 4.34. Proses Penutupan Kaleng Pertama

Ketika pendorong tutup kaleng mendorong tutup ke kaleng maka pin P1.5
(sensor pendorong tutup) akan aktif, aktifnya Pin P1.5 menyebabkan Pin
P3.0 (motor antrian tutup kaleng) akan aktif (berputar 180 ©) untuk
menyiapkan tutup yang kedua. Putaran 180 ° ini dihentikan atau diatur oleh
sensor antrian tutup kaleng Pin P1.6 (sensor antrian tutup kaleng). Proses

putaran antrian tutup kaleng dapat dilihat pada Gambar 4.35. berikut.
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PY32
Fle Edt Search Projfect Tool View Debug Options Window Help

(] > [ 295 B ] ol G55 B B ———

% e:\...\pengemasan.asm
SETE MOTOR_DC_ANTRIAN_TUTUPL —

CLE  MOTOR_DC_ANTRIAN_TUTUPZ ] |loi
LATCH[0 | Gouns

0 F Mo Connection
LATEH[DT | Mo Comnection
. Ground
[ Mo Connection
E ; No Cannection
<[FPADI Mo Cannection
i Mo Connection
7 | Mo Connection

MOTOR_ANTRIAN TUTUP_MATI: i
CLE  MOTOR DC_ANTRIAN TUTURL
CLE  MOTOR_DC_ANTRIAN TUTUPZ

FET

E Mo Connection
T E No Connection

BESET KALENG:

”Cude ”Mnemumc n; No Connection
#% 77 SETB MOTOR_DC_ANTRIAN TUTUP1 LATEH,E“: Ho Connestion
0130: MOTOR ANTRLD2BO B P3.0
t 78 CLR MOTOR_DC_ANTRIAN TUTUPZ
C2B1 CLRP3.1

0 E Mo Connection
LATCH[Z2 [ Mo Connection
- | Mo Conection
ﬂ"l £ | Mo Connection

g 1] Mo Cannection
<] fPADIf Mo Canrection

| N Conrection
7 | Mo Connsction

J Mo Connection
{ Mo Connestion
f Mo Connection

| ; o Connection
3 BZ CLR MOTOR | DC ANTHIAN | TUTUP1 | Mo Connection
0135:  MOTOR ANTRLC2BO CLR P3.0 7 | Mo Commection

Gambar 4.35. Proses Antrian Tutup Kaleng
Ketika pin P1.6 (sensor antrian tutup) aktif maka akan menghentikan pin
P3.0 (motor antrian tutup kaleng) dan sekaligus akan melakukan
perhitungan naik pada register R7 (INC R7) (CINE R7, # 4) untuk
mengetahui berapa kaleng yang sudah dilakukan penutupan. Jika R7 belum
sama dengan 4, maka proses akan dilakukan seperti semula (program
kembali ke proses yang menghasilkan Gambar 4.34. ) sampai keempat
kaleng trtutup semua. Proses perhitungan register R7 dapat dilihat pada

Gambar 4.36. berikut.

P¥32
File Edt Search Project Tool View Debug Options Window Help

£2(8) o[]S % [V 20285 E5 | kel BOL6TCY R BVl ———

8=)/ed

[ e:t.. . \pengemasan.asm

i | TALANEAN ANTRIAN_TUTUE: A~ T e :
CALL MOTOR_ANTRIAN TUTUP_AKTIF L2y 0 Connection
JNE  SENSOR_ANTRIAN TUTUP, & : loop samp Ground Mo Connection

Ground
L Ground
Ground
Ground
Yoo
CIJNE R7, #4, JALANEAN CO) OF_UNTUE_TUTUF FALENGEY Mo Cannection

Ground

STOP_ANTRIAN 14
CALL MOTOR_ANTRIAN P_MATI

Mo Connection

Mao Connection

[ Mo Connection

HITUNG_KALENG ISI:

Mo Connection

M Connection

Bak Daa Hadnare

INCR7™C [0As  RB[00 | @RO [0 PO

HITUNLACC [z RO o0 |@R1 [og | P

CJNE EFSW [0 Rl o0 |@DPTRFF | P2
S

M Conhection 0 | Mo Connection

Ne Connection LATCH |22 Mo Connection

Mao Connection Mo Connection

Mo Connection Mo Connection

sp A2 | %@RO P3 |
4 I s i Mo Connection Mo Connection
DPTF‘UUUU R3[00 | X@R1 |FF | TCON b 1 ! 1
B R4 Inn—‘l 5P !'_“l THLU;—DDD_‘ M Connection Na Connestion
RS Wl XAHEA;: THL1[G Ma Connection Mo Connection
nn joe ] Task  [4q | 7 £ Mo Connection 7 [ Mo Connection

; A7 [04 | TaskP [io¢ |PCON [0 |




Gambar 2.36. Proses Penghitungan Kaleng Y ang Ditutup

Proses terakhir Gambar 4.37. Setelah R7 sama dengan 4, maka selanjutnya
keempat buah kaleng (yang sudah terisi sambal dan telah diberi tutup)
dibawa conveyor untuk dilakukan penghitungan mundur (DEC R7) (CINE

R7,#0) oleh Pin P1.7 (sensor hasil) untuk benar-benar memastikan bahwa

hasil produksi sama dengan kaleng yang disiapkan pada awal proses.

Py 32

File Edit 3Search F‘rl:u]ect Tool Wiew Debug Options  Wwindow Help

eSO |-l [ v ] ] Eole

%‘a@i ® IncTITUT nﬂ.ElLle

ATOF_CONVEYOR_UNTUE _PACEING:

* CaLL MOTOR_CONVEYOR_MATT
1 HITUNG HASTL FRODITESI:
] DEC R7

CINE FR7, #0, JALANKAN CONVEYOR TNTUE PACKING

KEMEALT KE_PROSES AWAL:
LIMP START

9[=1E3
B ank. Drata Hardware

[iigs  |RB[o0 @RO oo |FO (o0
2 ROJoo @R Joo (P [oo |
o0 R1[op @DFTRIFF | P2 [22 |
07 R2[00 |X@ROFF | P3  [o0
R3 00 ®@R1 [FF | TCON [ga
00 R4 (o0 |SPx [ | THLO[DODO

0 (RS o0 HAREA [ | THLT (0000

Et 0 RE (o4 | Task |><:><; THLE|,&,&_&_&,

IE 00 R7 [0 |TaskP [ |PCON [o0
Gambar 4.37. Proses Terakhir Pengecekan Hasil Produksi
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