BAB IV

METODE KERJA PRAKTEK

Pada bab empat menjelaskan tentang metode dalam pengerjaan kerja
praktek yang disertai dengan cara-cara pembuatan sistem kontrol dan
pemrograman robot menggunakan Code Vision AVR (CVAVR).

Metode yang digunakan dalam pengerjaan kerja praktek ini adalah sebagai
berikut :

1. Wawancara, yaitu bertanya secara langsung kepada asisten laboratorium
mikrokontroler untuk mendapatkan® data-data serta informasi yang
berhubungan dengan kerja praktek.

2. Studi literatur, yaitu dengan mempelajari dan membaca buku, maupun
literatur lainnya yang berkaitan dengan objek kerja praktek termasuk
permasalahan yang dihadapi.

Berikut <merupakan . cara-cara pembuatan sistem kontrol dengan

menggunakan Orcad 9.23 dan pemrograman menggunakan CVAVR.

4.1 Pembuatan Minimum Sistem

Program Orcad 9.23 merupakan software yang digunakan penulis sebagai,
pembuatan schematic rangkaian elektronika beserta cara pembuatan /layout
Printed Circuit Board (PCB). Berikut langkah-langkah untuk menjalankan Orcad

9.23:

1. Jalankan program Orcad 9.23 yang ada pada komputer mulai dari
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e Start windows =» pilih all program

e Setelah all program =» pilih Orcad unison suite =¥ pilih capture

(digunakan untuk membuat schematic elektronik) seperti yang tampa

pada Gambar 4.1. ]
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| Internet Download Manager
L] K-Lite Codec Pack ibnu
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|, MATLABT.0 Documents
L. Microsoft Office

| Microsoft Visual Studic 6.0 Pictures

| Mozilla Firefox

| Orcad Unison Suite o

% Layout SmartRoute Calibrate B
Bl Layout

[ Online Documentation

@ Orcad Unison Suite Documentation
{8 pspice AD Basics

B8 speccTra

E Uninstall Orcad Unison Suite

Q Web Update Default Programs
| PSpice Accessories

. Tutorials Help and Support

1 Back

Computer

Control Panel

Devices and Printers

| Search programs and files

Gambar 4.1 Cara membuka program Orcad 9.23 dan jendela awal capture pada

Orcad 9.23
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2. Persiapan untuk membuat project baru, langkah-langkahnya sebagai

berikut:

e Klik menu file, kemudian pilih new =» project. Sehingga akan

tampil seperti pada Gambar 4.2.

I
- e

J
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Gambar 4.2 Dialog new file project

e Pilih schematic, ketik nama file, dan pilih location untuk

penyimpanan file.

e Setelah itu klik OK, sehingga akan tampil seperti gambar 4.3

1

& Orcad Capture - [/ - (SCHEMAI . o
File Edit View Place Macro Accessories Options Window Help ) —|=]x
o|e(d| 8| SR N e — Y[ NN B R
o T : ; 7 T il
A%
o
1
m|
a
izl
0
g
).
|
4 Jid
I~
el
4
2l
o
4]
o
Il , rl

36



Gambar 4.3 Lembar kerja Orcad 9.23

3. Siap untuk membuat sistem kontrol pada robot.

4. Sebagai berikut merupakan rangkaian sistem kontrol pada robot mankara.
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Gambar 4.6 Rangkaian relay

5. Untuk membuat schematic menjadi PCB maka langkah berikutnya

membuat layout, langkah-langkah sebagai berikut :

e Gambar schematic yang telah dibuat merupakan file yang ber
ekstensi (.dsn). Untuk membuat /ayout PCB membutuhkan file
yang berekstensi (MNL) langkah yang harus dilakukan adalah

minimize project hingga terlihat dialog seperti gambar 4.7.
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Gambar 4.7 Dialog file ekstensi (.dsn)

o Lalu klik pada project lalu pilih menu Tool = creat netlist,

sehingga tampil seperti pada gambar 4.8. ‘
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{
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NI

Gambar 4.8 Create netlist
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Setelah create netlist akan tampil diolog seperti gambar 4.8 =»
lalu pilih layout =¥ pada menu option pilih user properties are in
inches =¥ lalu klik OK. Selanjtnya lihat pada dialog project tadi
pastikan pada Outputnya sudah membentuk ekstension file .mul

seperti pada gambar 4.9.
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T File |E$_=. Hierarchy

=1+ 0 Design Resources
: Amankaura golden.dsn
- L.£3 Library

=-E3 Outputs
- Amankaura golden.mnl
...E0 Referenced Projects
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Gambar 4.9 file ekstensi (.mnl)

6. Setelah file telah berekstensikan (.mnl), maka langkah selanjutnya sebagai
berikut :

o Start windows =¥ pilih all program

e Setelah allprogram =¥ pilih Orcad unison suite =2 pilih. layout
(digunakan untuk membuat layout PCB) seperti yang tampak pada

Gambar 4.10.
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. Games
. Internet Download Manager
. K-Lite Codec Pack ibnu
. Maintenance
. MATLABT.0 Documents
. Microsoft Office
| Microsoft Visual Studio 6.0 Pictures
. Mozilla Firefox
. Orcad Unison Suite

Capture

B Layout Calibrate

& Layout

[ Online Documentation

@ Orcad Unison Suite Documentation

48 pspice AD Basics

Music

Games

Computer

| Panel

- SPECCTRA Devices and Printers
@ Uninstall Orcad Unison Suite
4B Web Update Default Programs

. PSpice Accessories
1. Tutorials Help and Support

Shut down | * |

Gambar 4.10 Cara membuka program Orcad 9.23 dan jendela awal /ayout pada

Orcad 9.23

o Kiik file =» new
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o Lalu pilih directory c: cadence = Orcad 9.23 = tools = layout

= data =¥ default.tch.

(> J=|  « LocalDisk(C) » Cadence » Orcad 923 » tools » layout » data - Search data )

Organize « New folder

48 local Disk (C) * Name Date modified Type
> H Application Dar
4 || Cadence

4 | Orcad 823
. bin

[ defaulttch 11/03/2001 1438 TCHFile
[ Lbet_anyich 05/01/199916:22  TCHFile
[ 2bet_smt.ich 05/01/199916:22  TCHFile
] 2bet thrtch 05/01/199916:22  TCHFile

W data [ 2bet_anytch 05/01/190916:22  TCHFile
>l doc (] 386libtch 050119991622 TCHFile
& fledaq ) ahapl 05/01/199916:22  TPLFile
> b feci? [} ahetpl 05/01/199916:22  TPL File

R [ avtpl 05/01/199916:22  TPLFile

i loser [ avitpl 05/01/1999 16:22
: ﬁ ::::: [ avetpl 05/01/1999 16:22
& bin | btpl 05/01/1999 16:22

|| betpl 05/01/1999 16:22

AR [ ctpl 05/01/1909 16:22

> o dfl

|| cadstartch 05/01/1999 16:22

fi
> M <t D cc.tpl

) M - D ceramic.tch
4 B layout [ dapl

il da D de.tpl

Pllgool - ST pam.

File name: _default.tch + [ Template (tpltch)

[ open ]|

Gambar 4.11 Pencarian default.tch
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e Setelah memilih default.tch, cari file dari capture yang telah dibuat
yang telah berekstensikan (.mnl), hingga muncul dialog seperti

pada gambar 4.12.

File A [original design file]: D:\ROBOT KRI\ROBOT BARUA\ROBOT BARUCCCC.MAX
File B [new netlist): D:AROBOT KRRROBOT BARUWROBOT BARU.MNL

Report file: DAROBOT KRAROBOT BARUWWROBOT BARUCCCC.LIS

Error file: D:\ROBOT KRRROBOT BARU\ROBOT BARUCCCC.ERR

Reading File B: completed.

Extracting footprints: ....A

Link Footprint to Component )

AutoECO cannot find the footprint PUSH_BUTTON for component SW1.

Please choose one of the options below:

Link ing footprint to comp |

Create or modify footprint library ... ‘

Defer remaining edits until completion ... ‘

OK Help | Cancel ‘

Gambar 4.12 Memilih tipe komponen
e Kemudian pilih /ink exiting footprint to component, hingga muncul

gambar untuk pemilihan komponen.
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1 Automatic ECO Utility

=2 = |

File B [new netlist]): D:\RO
Report file: DAROBOT KR
Error file: D:\ROBOT KRN
Reading File B: completet
Extracting footprints: ...

File A (original design file): DAROBOT KRRROBOT BARUWAROBOT BARUCCCC.MAX

F — R ——
Footprint for PUSH_BUTTON s

- Librarie

_ < Add
BCONTOOT D —I
BCONTEET

~  Remaove

BGA
CLCC
DCOMDSOT

~Footpin

BLECON 100/4H/TM1S0S A 10042 o
DEFAULT i
WA

WIA10
WiaT
WlATZ

m

WIAT3
WlaTd

Ok

Cancel

Help

Gambar 4.13 Langkah pencarian komponen

e Setelah semua komponen telah dipilih, langkah selanjutnya adalah
me-routing jalur untuk dibuat menjadi PCB. Ada dua cara untuk
me-routing jalur yaitu dengan manual route dan auto route.

Berikut contoh gambar desain PCB yang sudah jadi.
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Gambar 4.14 Desain PCB minimum system

6..2CVAVR Programmer

CVAVR Programmer adalah software yang digunakan untuk membuat
program dengan menggunakan bahasa C. Di dalam program CVAVR hanya
digunakan untuk mikrokontroler tipe Atmel yang memiliki beberapa kelebihan
daripada tipe MCS. Salah satu kelebihan CVAVR yaitu program yang diketikkan

dengan menggunakan bahasa C dapat dicompile secara langsung tanpa compiler
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lain untuk mendownload ke dalam chip mikrokontroler. Berikut langkah-langkah

menjalankan CVAVR :

1. Jalankan program CVAVR yang ada pada komputer,hingga muncul

jendela awal sesuai pada Gambar 4.15.

£ CodeVisionAVR.

L= D i
File Edit Search View Project Tools Seftings Help
beo-HedoegdmERnsg. |4 2@ B|S|EE || e~-w~-2 2|88 LSS
PR R RONGEEER|R M. s EHAKSS. 7 N
FrnliEeBEaErEEE.
&= Cade Navigator va@ . v 7 3
=-6H CodeVisionAvA T
s @ Mo Praject 1
~[4) Other Files
£ 01

oid mainivol

1

E Messages

vZ@
(B Evors| B warings

N g CF o
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Gambar 4.15 Tampilan awal CVAVR

2. Langkah-langkah membuat program sebagai berikut :
e Pilih menu file =» new, jika muncul dialog seperti pada gambar

4.16 pilih project.

[ Create New File

LR

File Type
(71 Source ¢

Gambar 4.16 Create new file

e Setelah itu pilih OK dan akan muncul dialog konfirmasi pilih yes.

e Setelah itu akan muncul pemilihan tipe ic mikrokontroler yang

akan dibuat.
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&b CodeWizardAVR

AWR Chip Tupe
@ ATS0, &Tting, ATmega, FPSLIC

() ATxmeqga

[/ QK] [xgancell

Gambar 4.17 pemilihan ti mikrokontroler

odewizardAVR yang digunakan untuk

I/0, LCD, komunikasi serial, komunikasi /2C,
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Eile Program Edit Help I

beHE Ble=e B2

g P Previ
Bit-Banged Praject Information (BRI
Alphanumeric LCD

USART | #nalog Camparatr | 4DC | SPI
12 Twie | Twiger)
Chip Ports External IR Timers

Chip: | ATmegalk -

Clock: 8,000000 A MHz

Check Reset Source

Program Type
Application A

Gambar 4.18 CodewizardAVR
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e Langkah selanjutnya pilih program =» generate, save and exit

e Setelah itu akan muncul dialog untuk penyimpanan file dan dialog tersebut

akan muncul sebanyak 3 kali dengan ekstensi .c, .prj, dan .cwp.

e Mikrokontroler siap diprogram seperti pada gambar 4.19

File Edit Search View Project Tools Settings Help

DS -HuHg e @ERS. \ B|=| [*p] @~ @~ \ B[k,
# BHE R Oon|o] (B[&., #F%n, Eakss, UG,
w1 [EeYELE»EBE.
f: Code Navigator ¥ 5 (3| CAUsersvbrnuADesklophss.c . \ V 4 Sc.v7d
E-EH CodeVisions VR if 0
=3 Prolect ff e v | (.
Notes 1[8lk =
B see 2|||mnis program was produces by the —
[ Other Files 3 WizardAVR V2.05.0 =1 L i
. =
H :c, HP InfoTsch s.r.1 e
€
7 while ();
a while () {
L] b
10 2370372011
11 NevaDa for ti5) {
b
witch () {
switch () {
case
void main(vo|
}
v

[ Messages

B Evors | warnings

11 Insert  CodeInformation may beificomplete, as the file was not Compiled yet

c'm m s "E'E"E
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Gambar 4.19 Lembar kerja CVAVR

e Berikut contoh program :

while (1)
{
// Place your code here
jalan();
//stepl kiri();
while (! (flagl == 3))
{

if (sensor == (0b11111111)
{

dir ka = 1;

motor _ka = 1023;

dir ki = 1;

motor ki = 1023;

}
flagl = flagl + 1;

if (flagl == 3)

do
{
dir ka = 1;
motor _ka = 1023;
dir ki = 0;
motor ki = 1023;
}while (sensor == 0b0011 0);
flagl = 0;

}

//step2 ambil ()
while (! (flagl == 2))

{

}

if = 2)

~ka = 0;

motor ka = 1023;
dir ki = 0;
motor ki = 1023;
delay ms(100);
//stop
dir ka = 1;
motor ka = 0;
dir ki = 1;
motor ki = 0;
delay ms(100);

}

master out = 1;

//program slave

while (!(slave in == 1))

if (slave in == 1)

{
flag msk = 1;
if (flag msk == 1)
{
while (! (flag angkat == 2))
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voi

angkat ka = 1;
flag angkat = flag angkat + 1;
}
if (flag angkat == 2)
{
angkat ka = 0;
naik = 1;
delay ms(1000) ;
naik = 0;
flag angkat = 0;
}
while (! (sensor ptr == 0))
if (sensor ptr == 1)
{
while (! (flag angkat == 2))
{
angkat _ka = 1;
flag angkat = flag angkat + 1;
}
if (flag angkat == 2)
{
angkat ki = 1;
naik = 1;
delay ms (1000);
naik = 0;
flag angkat = 0;
}
}
flag msk = 0;
}
slave out = 1;
}
//balik ke master
if (master in == 1)
{

jialan ()

(sensor == 0b11000000)

dir ka
motor ka
dir ki =
motor ki

1;
1;

1000;

1023;

(sensor == 0b00110000)

dir ka
motor ka
dir ki =
motor ki

1;
1;

1110;

1023;
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(sensor == 0b00001100)

dir ka = 1;

motor _ka = 1023;

dir ki = 1;

motor ki = 1110;
(sensor == 0b00000011)
dir ka = 1;

motor ka = 1023;
dir ki = 1;

motor ki 1023;
(sensor == 0b00001100)
dir ka = 1;

motor ka = 1023;

dir ki = 1;

motor ki = 1023;
(sensor == 0b00000110)
dir ka = 1;

motor ka = 1000;

dir ki = 1;

motor ki = 1023;
(sensor == 0b00000011)
dir ka = 0;

motor ka = 950;

dir ki = 1;

motor ki = 1023;

(sensor == 0b00000001)

dir ka

0;
motor ka = 1023;
dir ki.= 1;
motor ki =,1023;

e Setelah pembuatan program selesai, maka program siap di
download ke mikrokontroler.
e Sebelum download program setting project configure : pilih menu

project = pilih after build =¥ centang program the chip.
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| Files I CCompi\erl Before Buwldl After Build

Chip Programming Dptions

FLASH Lock Bits
@ Mo Protection

() Programming disabled

() Programming and Yerification disabled
Eoot Lock Bit 0 Eoot Lock Bit 1
@ Bm=1802-1 @ B11=1B12=1
() BOM=0B02=1 O B11=0812=1
) BO=0BO2=0 ) B11=0812=0
() BOT=1 BO2=0 ) B11=1812=0

Program the Chip Execute User's Program

Ierge data from a .ROM File for FLASH Programming

Program Fuse Bit[s]:

e U o

CKSELD=D
CKSEL1=0
CKSEL2=0
CKSEL3=0
5SUTO=0
SUT1=0
BODEN=0
BODLEVEL=0
BOOTRST=0
BOOTSZ0=0
BOOTS521=0
EESAVE=0
CKOPT=0
JTAGEN=0
OCDEN=0

Check Signature Check Erasure Preserve EEPROM |5

Gambar 4.20 Configure project

e Setelah itu OK
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e Kemudian pilih menu settings = programmer =¥ pilih kanda system
STK200+/300 (untuk konfigurasi paralel port), seperti muncul pada

gambar 4.21.

r&%, Programmer Settings @1

AVR Chip Programmer Type:

[Kanda Systems STK200+/300 -
Frinter Port: LPT1: 378h -
Delay Multiplier 1 Z]

ATmegalB9 CKDIWE Fuze W aming

| ¢ ok | ’annceI] ’ ? ﬂelp]

Gambar4.21 Programmer settings

e Mikrokontrolerssiap untuk didownload

e _ Pilih menu project = build all =» hingga muncul dialog pada gambar

4.22.
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o Jika tidak ada error, klik program the chip

i ( © Information o ﬁ‘
Cormpiler |Assembler| Programmer|

Chip: ATmegalb

Clock, frequency: 8,000000 MHz
Program tppe: Application
Memary model: Small

Optimize for: Size

[s]printf features: int, width
[s)ecanf features: int, width
Fromate ‘char' to ‘int" Yes

‘char' iz unsigned: Yes

global 'const’ stored in FLASH: Mo
8 bit enums: Yes

Erhanced core instructions: Yes
Autornatic register allocation: Y'es
Smart register allocation: es

'} Build: 1

880 line(z] compiled

Mo eraors

Mo wamings

Bit wariables size: 0 byte(s]

D'ata Stack area: Ox60 to Ox15F

Data Stack size: 256 byte(z]

W' | Estimated Data Stack usage: 0 byte(z]
Rk Global variables size: 0 byte[s]

Hardware Stack area: 0x160 to Ox45F
Hardware Stack size: 768 byte(z) |

Heap size: (1 btes) |

3 EEPROM uzage: O bytels), 0.0% of EEPROM
Program size: 111 words [222 bytes), 1.4% of FLASH

%_« Frogram the chip * l x Lancel

L -

Gambar 4.22 Proses download program

e Program telah masuk dan siap untuk dicoba.
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