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hubungan dengan Allah SWT Yang Maha Kuasa sebagai Kholiq adalah untuk
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Skripsi ini disusun sebagai salah satu syarat untuk memperoleh gelar
sarjana Teknik pada Program study Teknik Elektro di  Universitas
Muhammadiyah Yogyakarta.

Tak banayak yang penulis bahasakan dalam pengantar ini, terkecuali
sebuah keinginan mengucap terima kasih kepada pihak — pihak yang tealh
membantu semua aktivitas sejak awal hingga paripumanya seluruh rangkaian
penelitian ini. Adapun pihak — pihak tersebut antara lain:

1. Ir. Slamet Suripto, Ketua Jurusan Teknik Elektro Universitas

Muhammadiyah Yogyakarta.

2. Ir. Rifan Tsaqif AS,MT, Pembimbing I yang telah sabar dan memberikan

11m1r‘11n1m ‘l'l"'lh‘])' "‘Iﬂ‘l’“"\m"l“f"!“ l\;m‘\;“l"'n“ An‘nm TOoOTMYTIIOTTYI oM C‘]"I'I"I'\C‘" ‘.“'I.



. Ir. Fathul Qodir, Pembimbing II yang telah sabar dan memberikan
waktunya untuk membetikan bimbingan dalam penyusunan skripsi ini.
. Staff TU dan jurusan, serta staf lainnya, mas maryono, mas mirwan,mas
meidi,mas indri,dl.
. Teme-temen semua yang telah membantu semua atas kelancaran skripsi
. Semua pihak yang tidak dapat penulis sebutkan satu persatu yang telah
memberikan bantuan dalam pentusunan skripsi ini.

Tugas akhir ini tidak memberikan segala dan masih banyak
kekurangan-kekurangannya. Sebagai sebuah hasil pemikiran akademis
tentunya masih diperlukan saran dan kritik. Atas segala perhatiannya

penulis ucapkan banyak terima kasih

L [ pgen, [N PN JERU N ——— T



HALAMAN PENGESAHAN s

A. Latar P

B. Penunusa:nMasalah .....

A Dasar Teorl T

B. Dasar Teori Micto controler ATMega 16 ooneemrrerseremmreen e






C. Dasar Teori Central 10CK........ovoeeeceniecereeeeieeeceiieeeeee e 14
BAB III METODOLOGI 16
A Perancangan .............cooocuoeioeice et n e 16
B. Analisa kebutuhan ........c..cccoooveiioiiimiee e, 17
C. SPESIIKAST ..ot 17
D. DESAIN. ...ttt 18
E. Alatdanbahan........cccccooeeviicnieeeseeee e 22
F. Tmplementasi.......cccooooiieecc e 22
G. VerfIKaSi. ..ottt 23
H. Validast ...ttt sa e 23
I. Waktu dan Tempat Perancangan .............ccoevereeecieceereennnne. 23

1. Waktu Perancangan..............coeeeueeeememeecenecsnsecessis oo 23

2. Tempat Perancangan.............ccoceeveeeeveeereiesverssiceseesveevnine 23

BAB IV ANALISA HASIL PENGUJTAN ......ciiinminssssnsesssassnsrsss 25
A.1 Blok Diagram Perancangan Sistem Elektronis ...................... 25
A2 Rangkaian Sistem Elektronik Keseluruha............................ 27

B. Prinsip Kerja Sistem Keseluruhan..........cocoooviiveveveeceee. 28

™ TMata Tacil narcrnhaan 0



BAB V KESIMPULAN DAN SARAN

5.1 KeSIMPUIAD .........cooocviiriieiiecieeeee et eeee e ee et ae s

&7 Qaran



DAFTAR GAMBAR

Gambar 2.1 Contoh kode baris ........c.ovveeeeeeeeeeeeeevve
Gambar 2.2 ATMega 16........oeeeeeeeeeeeeeeeeeereree e,
Gambar 2.3 Ilustrasi Pemberian Lebar Pulsa Servo ............

Gambar 2.4 Motor DC SeIVO...covoeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeen e

Gambar 2.6 Gambar Cara Kerja Cental Lock.......................
Gambar 3.1 Flowchart Perancangan Alat............c.cocoervennen..
Gambar 3.2 Flowchard Langkah Kerja ...........ccccevenaneen.
Gambar 3.3 flowchard perancangan program........................

Gambar 4.1 Blok Diagram Keseluruhan............cc...............

MNamhaow 4 Y Cambhors Dannlrninem TPanalivedane

..............



L SRR e Mt T U N A S S ¥ P

THIVL dVLAVA



BN L AR R T T - : : - g P T A
. ; . .
Y B
-
- -
. v . C




BAB1I

PENDAHULUAN

A. Latar Belakang

IImu pengetahuan dan teknologi telah banyak mempengaruhi pola fikir
manusia, manusia lebih banyak menyibukkan diri dalam berbagai aktivitas
itulah yang mendorong manusia untuk mengharapkan sesuatu serba mudah,
cepat, praktis, efisien dan aman.untuk itu pemenuhan akan fasilitas sangat di
perlukan untuk memenuhi tuntutan hidup.

Perhotelan di indonesia pada masa sekarang ini, masih memakai proses
lama yaitu dengan pesanan barang yang sudah di terima dari konsumen di
proses atau di masak baru di antarkan lewat pelayan. Metode ini proses
pengiriman barang akan lama dan dalam proses pemilahan barang akan
semakin repot. Semakin berkembangnya teknologi modern, yaitu terdapat
berbagai pilihan dengan metode-metode otomatis untuk membantu berbagai
bidang sebagai contoh bidang perhotelan. Diantara antara alat pengangkut
barang terdapat dua pilihan yaitu dengan metode pengiriman dan pemilahan
barang dengan menggunakan sensor warna dan metode pengiriman dan
pemilahan barang dengan menggunakan sensor barkode. permasalahan

tersebut, penulis membahas dan menerapkan dengan simulasi pengiriman dan

r\nm“n]\on l‘\nrann A.ﬂﬂﬂon mnnnnnnolrnn [of=} o TaFal ‘\ﬂl‘tfﬂf‘n



B. Rumusan Masalah
Tugas akhhir ini akan membahas tentang bagaimana bagaimana
melakukan rancang bangun simulasi pengantar barang dan pemilahan barang

menggunakan sensor barkode.

C. Batasan Masalah
Alat dapat mencakup banyak aspek, Mengingat cakupan masalah yang
berkaitan dengan pengoperasian dengan pengantaran barang, maka penulis
memberikan batasan masalah:
1. Barkode dapat beroperasi secara bertahap dapat beroperasi setelah mendapat
input dari barkode.
2. Simulasi pengantar barang dan pemilah mengunakan sensor barkode hanya
pada lingkup pengantar barang di perhotelan.
3. Barkode dapat mendeteksi barang yang posisinya setara dengan sensor
barkode.
4. Barang terbuat dari gabus berukuran 2 x 2 ¢m.
5. Mengunakan sensor barkode mengunakan tipe LS 2208.
6. Menggunakan standart barkode tipe 128.
D. Tujuan

Rancang bangun perangkat keras simulasi pengantar barang dengan

moannminalran cannnr harl-ada srhne Alarimalinm naleaan? e 31l Lo



E. Kontribusi
Simulasi pengantar barang ini diharapkan dapat diaplikasikan di
perhotelan sebagai alat bantu pemilahan barang,
F. Sistematika Penulisan
Sistematika penulisan tugas akhir ini di kelompokan menjadi lima
bagian yaitu:
BAB I: PENDAHULUAN
Berisi latar belakang, perumusan masalah, batasan masalah konrtibusi
dan sistematika penulisan.
BAB II: LANDASAN TEORI
Berisi dasar teori tentang perangkat keras yang digunakan dalam skripsi
ini.
BAB III: METODOLOGI
Berisi perangkat keras dari yang digunakan dari keseluruhan sistem.
BAB 1V: IMPLEMENTASI DAN PENGUIJIAN
Berisi pembahasan dari perangkat yang mengatur sistem kerja dan juga
berisi data-data hasil pengujian rangkaian serta pembahasannya tentang
Barkode.

BAB V: KESIMPULAN DAN SARAN

Rarici tantann Lanimnailan Ane casnn cacka masnssdese



BAB II
TINJAUAN PUSTAKA

A.DASAR TEORI

1. Barkode
Kita mungkin tidak menyadari setiap hari kita akan menemui
" barkode, misalnya pada produk makanan, obat, barang konsumen yang
kita miliki, tiket pesawat, kartu mahasiswa kita temui barkode.

Kode baris pada dasarnya adalah susunan garis vertikal hitam dan
putih dengan ketebalan yang berbeda, sangat sederhana tetapi sangat
berguna, dengan kegunaan untuk menyimpan data-data spesifik misalnya
kode produksi, tanggal kadaluwarsa, nomor identitas dengan mudah dan
murah, walaupun teknologi semacam itu terus berkembang dengan
ditemukannya media magnetic, barkode terus bertahan dan masih memiliki
kelebihan-kelebihan tertentu yaitu, yang paling utama murah dan mudah,
sebab media yang digunakan adalah kertas dan tinta, sedangkan untuk

membaca barkode ada begitu banyak pilihan di pasaran dengan harga yang

P . e T T T | 1™ .1y _ 1 %



2. Code128

Kode128 adalah barkode dapat mengkodekan simbol ASCI (karakier
128) dalam luasan yang paling minim dibandingkan dengan barkode jenis
lain, hal ini disebabkan karena kode 128 menggunakan 4 ketebalan elemen
(bar atau spasi) yang berbeda setiap karakter pada kode 128 dikodekan
oleh tiga bar dan 3 spasi dengan Kketebalan masing-masing elemen 1
sampai 4 kali ketebalan minimum (module), jika dihitung dengan module
kecuali untuk sfop karakter kode 128 terdiri dari 4 bar 3 spasi. Jumlah total
module untuk bar selalu genap sedarigkan untuk spasi selalu ganjil, selain
itu kode 128 memiliki 3 start ‘karakter yang berbeda sehingga kodel128
memiliki 3 sub set karaktef yang bersesuian dengan set karakter yang
bersesuain dengan start karakternya. seperti tampak pada table kode baris

seperti di tujukkan oleh tabel 2.1 kode baris 128 di bawah ini:
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Struktur kode baris 128 seperti terlihat pada gambar 2.1 code baris di bawah ini:

DT CHI-LA. e LIy
TCAE .'.-11.!5 DAlA l.'il-‘:sl BGr oMl

| L i = ‘ Y 14 L) L
Gambar 2.1 kode baris 128

Tinggi barkode minimum 0.15 kali lebar barkode dinyatakan dalam rumus

Y

Untuk kode A dan B
L=(11C+35X
Untuk code C

L=(55C+35X
Keterangan:
L: lebar barkode
C: jumlah karakter
X: lebar module
Perhitungan cek karakter kode 128:
Message : CODE 128
Karakter tstartA C O D E 1 2 8
Nilai karakter : 103 35 47 36 37 0 17 18 24
Posisi D - 1 23 45 6 7 8

Perhitungan

™ _._t AN 0 ST I a0 LATF AN 0 ST AN 0 DL S ST T DT



908/103 = 8 remainder 84
84=DC4

Message akhir : (stratA) CODE128(DC4)(STOP)

3. Mikrokontroller ATMegalb

Mikrokontroler  ATMEGAL6 merupakan salah  satu jenis
mikrokontroler dari keluarga AVR yang memiliki PEROM internal.
Mikrokontroler AVR ATMegal6 menggunakan Flash PEROM.
ATMegal6 beredar dalam 2 jenis kemasan yaitu 40 DIP dan 40 SOIC juga
merupakan mikrokontroler CMOS dengan daya rendah yang memiliki
arsitektur AVR RISC 8-bit. Arsitektur ini mendukung kemampuan untuk
melaksanakan eksekusi infruksi hanya dalam satu siklus clock osilator.

Seperti ditunjukkan pada gambar 2.2 AT Mega 16 di bawah ini:

PDIP
|
(xCcKrTay PED é k] zg | PAo (ADCO)
{T1}) FB1 = ag [ PA1 (ADC1)
gMTZIAINGy PE2 T3 3 aa 3 PAaz (ADC22
(CTOoMAINTY PE3 | 2 a7 B3 pPAas (ADC3)
(S5 PB4 [ S a6 [ PRa (ADCS)
(Sl PBS I & =5 O PAas (ADCS)
gnsSor PBS ra ad4 1 PAas (ABCE)
tscKy PBT ) B =3 [ PAT (ADCT)
mESET | ® @z B3 AREF
vco ] 10 a4 B GND
SHD ] 91 a0 [ ANCCO
KTALZ ] 12 >a | PCT (TOSCZ)
XxTAL1T g 13 =8 b Pce (TOSCT)
(RXD) PDD I 14 27 b PCS 1)
(TxD) PD1 | 1& e BB PCca (TDO)
aNTOD) PO2 I 1€ 25 b PC3 (THMS)
(NT1y PD3 ] 17 24 BB PCZ (TCK)
(©ci18) P4 ] 18 23 b1 PC1 (SDA)
(oCGTA) PDS T4 19 =2 b PcO (SCL)
(gcaa) PDS | 2¢ 21 ,:: PDR7T (OC2)

Gambar 2.2 ATMega 16.
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3.1. YCC Power supply
3.2. GND Ground
3.3. Port A (PA7 PAD)

Port A PA7 PAO Merupakan 8-bit bidirectional 1/Q port. Internal
pullup dapat diberikan pada masing-masing bit secara software. Quiput
buffer Port A dapat mengeluarkan arus sampai 20mA dan dapat mendrive
LED secara langsung. Port A memiliki fungsi alternatif sebagai
Muitiplexed Address/Data  input/output saat menggunakan SRAM
eksternal.

3.4. Port B (PB7-PB()

Port B merupakan port 1/0O 8 bit bi-directional. Pin-pin pada port ini
dapat diberi resistor pull up internal secara individual. PB0 dan PB1 juga
dapat digunakan untuk melayani input sebagai komparator analog. Buffer
port B dapat mencatu arus hingga 20mA dan dapat secara langsung
mendrive LED.

3.5. Port C (PC7-PCO0)
Port C Merupakan 8-bit bidirectional 1/0 port dengan internal

pullup. Output buffer Port C dapat mengeluarkan arus sampai 20mA. Por?

— smaa + - - .-



— -

3.6. Port D (PD6-PD0)

Port D memiliki tujuh buah pin 1O bi-directional yakni
PD6.PD0.seperti halnya port B, pin-pin pada port ini juga mampu
mendrive LED karena dapat mencatu arus hingga 20mA
3.7. RESET

Reset input. Kondisi logika rendah “0” lebih dari 50ms pada pin ini
akan membuat mikrokontroler masuk kedalam reset
3.8. XTALLl

Qutput inverting oscillator amplifier.
3.9 I/O port

Seperti telah disampaikan sebelumnya, ATMegal6 memiliki empat
buah Port /O yaitu Portd, PortB, PortC dan PortD. Berikut ini penjelasan
singkat mengenai kedua Port 1/O tersebut.

Servo

Servo Tidak seperti motor DC biasa, menggunakan motor servo agak
sedikit rumit. Hal ini tidak lain karena untuk menggerakkan servo motor
tersebut dipergunakan dengan cara memberikan pulsa dengan lebar
tertentu. Berikut diberikan ilustrasi arah pergerakkan pada motor servo

dengan jenis continous Parallax.
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Iustrasi pemberian lebar pulsa pada motor servo 360 derajat seperti telihat
pada gambar 2.3 di bawah ini:

4’ ‘_
20 ms
irj Kekan
an
2 ms 1,5ms 1 ms

Diam

Gambar 2.3 ilustrasi pemberian lebar pulsa pada motor servo 360
derajat

Gambar 2.3 adalah ilustrasi pemberian lebar pulsa pada motor servo 360
derajat diatas diberikan besar pulsa yang harus diberikan ke motor servo
dan arah putar servo. Nilai 1 ms, 1,5 ms dan 2 ms adalah nilai dasar saja.
Nilai tersebut dapat dirubah disesuaikan dengan karakteristik motor servo
yang dipakai. Nilai sesungguhnya didapat dengan cara frial and error.
Misalnya pada nilai 2 ms tuas motor servo belum sampai habis, maka
dapat diberikan nilai diatasnya dan perhatikan akibatnya. Apabila
pemberian nilai terlalu tinggi maka poros motor servo akan bergetar. Jika
terjadi demikian maka nilai harus diturunkan sampai diperoleh posisi
maksimum yang dikehendaki. Untuk dapat memprogram motor servo
dengan mikrokontroler diperlukan penguasan untuk membuat delay. Hal

ini karena kita harus membuat puisa dengan kelebaran 1,5 ms sampai 2 ms

armemer lhastttorerre mrmdtnoe 1O e M0wiieichhneee Treedliee A e bhicemre VP obive AL Thiweoo
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Malik, ST, 2006). Seperti di tunjukkan pada gambar 2.4 motor DC servo di

bawah ini:

Gambar 2.4 Motor DC servo .

Cumbhaor: Aotachoat nAntinAnc matne comrnl
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5. Central lock

gambar 2.5 dibawah ini adalah contoh dari akruator central lock:

Gambar 2.5 Central lock

Central Lock secara teori, cara kerja motor Power Window maupun motor
Central Lock Actuator adalah dengan mensupply tegangan untuk menyodok,
sedangkan untuk menarik adalah dengan membalikkan kutup tegangan tadi.
Dengan kata lain, dua kabel yang keluar dari motor Power Window maupun
Central Lock Actuator (umumnya berwarna hijau dan biru), digunakan dengan

cara membolak-balikkan kutub tegangan masuknya. Terdiri dari 5 kaki, dan

Alrndinlenm LIanl ¢tanmainal anrvae ralelan Aasmat Al Ailasne cacane dansnn mandah



Gambar 2.6 dibawah ini adalah Cara Kerja Central Lock:
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BAB III
METODOLOGI
A. Perancangan.
1. Gambar 3.1 dibawah ini adalah Flow chart proses

pembuatan alat:

Tujuan

b

Analisa Kebutuhan

Specifikasi

D esain

Verifikasi

Validasi

a

Finalisasi

lamhar T 1 Flawur nhast naran~nnnsan nlat
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B. Analisa kebutuhan
Analisa kebutuhan adalah penyelelesaian masalah yang akan dilakukan,

kebutuhan pokok yang harus ada pada miniatur alat pengangkut barang yang

akan di bangun adalah :

1. Miniatur alat pengangkut barang dan pemilah yang akan di rancang dapat
menyensor kode baris dengan posisi yang tepat dan sejajar.

2. Konveyor dapat bergerak setelah mendapat input dari pembacaan sensor
barkode dan posisi barkode harus setara dengan barkode

3. Miniatur alat pengangkut barang dan pemilah yang akan di rancang
menggunakan ceniral lock sebagai penyodok.

4. Miniatur alat pengangkut barang dan pemilah yang akan di rancang

menggunakan empat buah motor servo sebagai pemutar bad conveyor.

C. Spesifikasi
Spesifikasi secara umum miniatur alat penganagkut barang yang akan di
rancang mempunyai spesifikasi scbagai berikut:
1. Menggunakan sensor barkode yang digunakan sebagai sensor untuk kode
barang.
2. Menggunakan empat motor servo untuk menggerakkan bad conveyor.
3. Menggunakan sepuluh central lock yang digunakan untuk menyodok

barang.

4 Menammalan baret vano dienmnalran cahamai had cnmisuvns
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D. Desain.
1. Hard ware
a. bad conveor yang terbuat dari karet, dimana karet tersebut digerakkan
dengan empat buzah servo. Pada sisi kanan terdapat central lock sebanyak

sepuluh buah yang berfungsi sebagai penyodok dan di sisi sebelah kiri

tovdanat nintrr ninte Aart clnbs cedes crsceoend el
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b. Gambar 3.2 di bawah ini adalah flowchart langkah kerja:

Membentuk desain alat

y

Persiapan bahan dan komponen

r

Perakitan mekanik dan elektronik

@W

Pembuatan progarm

w Sllkses

y

Pengujian alat

Semua sukses

( Selesai )

MNamhar T Y DlAawsrnhast suarnncrnacsnn alat
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Keterangan:
1. Merancang bentuk simulasi pengatar barang menggunakan barkode..
Rancang bangun sebuah desain bentuk dan ukuran serta sistem dalam
pengangkuatan barang disini diperiukan suatu metode yang tepat sesuai
bentuk miniatur alat utuk mengangkut barang sampai ketujuan, diminiatur
ini digunakan sensor barkode yang digunakan sebagai sensor barangnya
supaya barang-barang dapat tepat sampai ketujuannya.
2. Pembuatan program
Program disini diperlukan karena untuk mengendalikan sistem
miniatur pengangkut barang yang telah direncanakan.
3. Pengujian
Pengujian dilakukan dengan barang ditaruh dilandasan yang sudah
disediakan, dengan sensor barkode maka barang sudah terdeteksi oleh
barkode maka barang tersebut akan dihantarkan kepintu-pintu yang sudah

tersedia, setelah sampai di muka pintu maka barang akan di dorong oleh

(RIS o SR T I, PR Ay DU S N PR S U SURPE i TR |



2. Sofware

Inistalisasi

Caok kode barang 1

Gambar 3.3 adalah Flowchart perancangan program:

T

Cek kode barang 2

Cek kode barang 3

T

Cek kode barang 4

masukkap barang pada kotak 1

masukkan barang pada kotak 2

masukkan barang pada kolak 3

T

masukkan barang pada kotak 4

Cek kode barang §

T

Cek kode barang 6

T

masukkan barang pada kotak §

masukkan barang pada kotak 6

Cek kode barang 7

T

masukkan barang pada kotak 7

Cek kode barang &

T

h 4

masukkan barang pada kotak 8

Cek kode barang 9

T

Cek kode barang 10

masukkan barang pada kotak 8

masukkan barang pada kotak 10

C

Stop
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E. Alat dan bahan.

1.

2,

10.

I1.

12.

13.

14.

15.

Motor servo 4 buah

Mikrocontroler ATMega 16

. Centarl lock 10 buah
. Barkode reader

. Trafo

. Batre Sanyo 1.2V

. PCB

. Larutan FeCI2

Acrylic

Poralon

Kabel

Speser

Lempengan aluminium
Tool set

Lem bakar

F. Implementasi

Crnotfilrrnni Aan Aacnain  calaniudnire Aillalnlb-arn mamhasatan Ao naeal-itnea
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G. Verifikasi
Verifikasi, Mengetahui apakah masing-masing blok sudah dapat bekerja
dengan baik. Dengan demikian bila ada kesalahan atau kekurangan dapat di

perbaiki terlebih dahulu sebelum dirangkai dengan blok yang lain.

H. Validasi.

Validasi adalah melakukan pengujian simulasi pengantar barang dengan
menggunakan sensor barkode secara menyeluruh, pengujian secara fungsional.
Pengujian fungsional dilakukan untuk mengétahui bahwa sistem dapat bekerja
dengan baik sesuai dengan prinsip kerjanya. Dari validasi ini dapat kita ketahui

kesesuaian hasil perancangan dengan analisis kebutuhan yang diharapkan.

I. Waktu dan Tempat Perancangan

1.Waktu Perancangan : Bulan Oktober— Januari

D Tarmnmnt Darnsnnnnnns i lnenre RAnanen Tealiunen W nnlline Tnwmdtsed W vndenmia
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TIME SCHEDULE

Tabel 3.1 di bawah ini adalah time schedule

Tabel 3.1 time schedule
N | Uraian September Oktober November Desember
1{2(3 |4 (1|23 14|1{213 14112134
o | Kegiatan
1 | Proposal
2 | Study
literatur

3 | Perancangan

4 | Pengujian

5 | Evaluasi

6 | Analisis

7 | Bimbingan




A. Implementasi

BABIV

IMPLEMENTASI DAN PENGUJIAN

1. Gambar 4.1 adalah Blok Diagram Perancangan Elektronis

|

1
|

Geatralltock
(Gentralljock)
Gentralliock

V lock!

E

i

“Servo 1.

“Servo 2

 Servo 3

Servo 4

PATINER (A
g

Gambar 4.1 blok diagram keseluruhan alat

25

RS 232 ‘_|

Barcode
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Cara kerja Gambar 4.1 blok diagram keseluruhan alat :

Kode baris terbaca oleh barkode reader, misalnya angka satu oleh barkode
reader diterjemahkan dalam format delapan bit. TxD(transfer/pengirim)
kemudian di terima oleh RxD(reciever/penerima) yang terhubung ke
microkontroler. Kemudian di kodekan ulang oleh microcontroler, dengan begitu
microcontroler akan menggerakkan empat buah motor servo Ke tempat yang telah
di tentukan oleh program. Setelah itu empat buah motor servo berhenti selama

200mS dan kemudian microkontroler akan memerintah central lock untuk

moanundnl- haoitn catarmicnin Anel nlnbe cnti camenal daoccnn slets cneess b



Gambar 4.2 di bawah ini adalah rangkaian keseluruhan simulasi alat;
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Gambar 4.2 di atas adalah rangkaian keseluruhan yang akan di jelaskan sebagai
berikut:

Sensor barkode memberi masukan ke R1 IN melalui porr 3 dan
keluran T1 OUT melalui port 2 berupa code barkode, RS 232 sebagai
penghubung komunikasi antara barkode ke ic micro AT MEGA 16
melalui port PD0 dengan R1IOUT dan PD1 dengan T1IN. Kemudian AT
MEGA 16 memberikan out ke servo untuk servo bergerak melalui port
PCO, PC1, PC2, PC3 yang di hubungkan ke ground dan tegangan vcc
yang berfungsi sebagai pemutar bad conveyor dan ke Central lock yang
berfungsi sebagai penyodok barang melalui port PAO ke Central lock 1,
melalui port PA1 ke Central lock 2, melalui port PA3 ke Central lock 4,
melalui port PA4 ke Central lock 5, melalui port PAS ke Central lock 6,
melalui port PA6 ke Central lock 7, melalui port PA7 ke Central lock 8,
melalui port PBO ke Central lock 9, melalui port PB1 ke Central lock 10.

2. Prinsip Kerja Sistem Keseluruhan
a. Tahap 1, Pengiriman barang untuk pintu 1.

Simulasi pengantar barang ini bergerak berdasarkan dari input
penginderaan sensor yang ada di pengantar barang ini dimana posisi
sensor barkode dengan kode baris harus sejajar dan tepat, sebab kalau
tidak tepat maka kode baris tidak dapat dikodekan. Alat ini mula—mula
berhenti berputar sebelum ada masukan dari kode barkode. Ketika sensor

barkode mendekati kode barang, sebagai contoh kode barang 1 melalui

emmamctilrmee L I0T TAT cwnrmlnloc? co et ™ doe Lbolicmcrmas M1 AT TT onee T Tae g ™
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berupa kode baris, melalui komunikasi serial RS 232 sebagai
penghubung komunikasi antara barkode ke ic micro AT MEGA 16
melalui port PD0 dengan R1OUT dan PD1 dengan T1IN. Kemudian AT
MEGA 16 memberikan out ke servo untuk servo bergerak melalui port
PCO0, PC1, PC2, PC3 yang di hubungkan ke ground dan tegangan vce
yang berfungsi sebagai pemutar bad conveyor dan ke Central lock yang
berfungsi sebagai penyodok barang melalui port PAO ke Ceniral lock 1
yang berfungsi sebagai penyodok barang yang dibuat untuk code pintu 1,
ini berarti merupakan berarti merupakan kode barang untuk pintu nomor
1. Kemudian microcontroler AT Mega 16 menerima data dari sensor
barkode yang berupa kode 1 dalam bentuk format ASCII kemudian
microcontroler AT Mega 16 memproses data yang diperoleh sesuai
dengan kode barang nomor 1 yang terprogram. Kemudian microcontroler
AT Mega 16 memerintah keempat buah motor servo berhenti pada posisi
kotak kode barang sesuai dengan data yang di terima oleh microcontroler
Kemudian setelah berhenti selama 2 detik kemudian microcontroler AT
Mega 16 mengaktifkan central lock yang sesuai dengan data yang
diterima oleh microcontroler AT Mega 16 dan sesuai dengan tempat
berhenti conveyor pada kotak yang sesuai cemtral locknya untuk
melakukan penyodokan barang.

. Tahap 2, Pengiriman barang untuk pintu 2.

Sensor barkode mendekati kode barang, sebagai contoh kode

leamarmeo ") smalalir: rvaocislbr-aem s TP 1 TAT svrcalnnlsne vvrmmed Y dAoaem Falisasass T ATITTH
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melalui port 2 berupa kode barkode, melalui komunikasi serial RS 232
sebagai penghubung komunikasi antara barkode ke ic micro AT MEGA
16 melalui port PD0 dengan R10OUT dan PD1 dengan T1IN. Kemudian
AT MEGA 16 memberikan output ke servo untuk servo bergerak melalui
port PCO, PC1, PC2, PC3 yang di hubungkan ke ground dan tegangan
vee yang berfungsi sebagai pemutar bad conveyor dan ke Central lock
yang berfungsi sebagai penyodok barang melalui port PA1 ke Central
lock 2 yang berfungsi sebagai penyodok barang yang dibuat untuk kode
pintu 2, ini berarti merupakan berarti merupakan kode barang untuk pintu
nomor 2. Kemudian microcontroler AT Mega 16 menerima data dari
sensor barkode yang berupa kode 2 dalam bentuk format ASCII
kemudian microcontroler AT Mega 16 memproses data yang diperoleh
sesual dengan kode barang nomor 2 yang terprogram. Kemudian
microconiroler AT Mega 16 memerintah keempat buah motor servo
berhenti pada posisi kotak kode barang sesuai dengan data yang di terima
oleh microcontroler. Kemudian setelah berhenti selama 2 detik kemudian
microcontroler AT Mega 16 mengaktitkan central lock yang sesuai
dengan data yang diterima oleh microcontroler AT Mega 16 dan sesuai
dengan tempat berhenti conveyor pada kotak yang sesuai central locknya
untuk melakukan penyodokan barang.

. Tahap 3, Pengiriman barang untuk pintu 3.

Sensor barkode mendekati kode barang, sebagai contoh kode

Thamare ] mralalis: cvancsslrmrs bra I 1 TAT sevnlanlss? svmed Y Ao Lbalizsosas T'1 AT
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melalui port 2 berupa kode barkode, melalui komunikasi serial RS 232
scbagai penghubung komunikasi antara barkode ke ic micro AT MEGA
16 melalui port PD0 dengan R1QUT dan PD1 dengan T1IN. Kemudian
AT MEGA 16 memberikan output ke servo untuk servo bergerak melalui
port PC0, PC1, PC2, PC3 yang di hubungkan ke ground dan tegangan
vee yang berfungsi sebagai pemutar bad conveyor dan ke Central lock
yang berfungsi sebagai penyodok barang melalui port PA2 ke Central
lock 3 yang berfungsi sebagai penyodok barang yang dibuat untuk kode
pintu 3, ini berarti merupakan berarti merupakan kode barang untuk pintu
nomor 3. Kemudian microcontroler AT Mega 16 menerima data dari
sensor barkode yang berupa kode 3 dalam bentuk format ASCII
kemudian microcontroler AT Mega 16 memproses data yang diperoleh
sesuai dengan kode barang nomor 3 yang terprogram. Kemudian
microcontroler AT Mega 16 memerintah keempat buah motor servo
berhenti pada posisi kotak kode barang sesuai dengan data yang di terima
oleh microcontroler. Kemudian setelah berhenti selama 2 detik kemudian
microcontroler AT Mega 16 mengaktifkan central lock yang sesuai
dengan data yang diterima oleh microcontroler AT Mega 16 dan sesuai
dengan tempat berhenti conveyor pada kotak yang sesuai central locknya
untuk melakukan penyodokan barang.

. Tahap 4, Pengiriman barang untuk pintu 4.

Sensor barkode mendekati kode barang, scbagai contoh kode

Termsmmer iy A sscmlanless? scvermmcelrrmes Lea TP 1 TAT e cnln dony o mcid ™ dnes bralisrmeness 'T'1 PMAMTTT
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melalui port 2 berupa kode barkode, melalui komunikasi serial RS 232
sebagai penghubung komunikasi antara barkode ke ic micro AT MEGA
16 melalui port PD0O dengan R1OUT dan PD]1 dengan T1IN. Kemudian
AT MEGA 16 memberikan output ke servo untuk servo bergerak melalui
port PCO, PC1, PC2, PC3 yang di hubungkan ke ground dan tegangan
vee yang berfungsi sebagai pemutar bad conveyor dan ke Central lock
yang berfungsi sebagai penyodok barang melalui port PA3 ke Central
lock 4 yang berfungsi sebagai penyodok barang yang dibuat untuk kode
pintu 4, ini berarti merupakan berarti merupakan kode barang untuk pintu
nomor 4. Kemudian microcontroler AT Mega 16 menerima data dari
sensor barkode yang berupa kode 4 dalam bentuk format ASCII
kemudian microcontroler AT Mega 16 memproses data yang diperoleh
sesuai dengan kode barang nomor 4 yang terprogram. Kemudian
microcontroler AT Mega 16 memerintah keempat buah motor servo
berhenti pada posisi kotak kode barang sesuai dengan data yang di terima
oleh microcontroler. Kemudian setelah berhenti selama 2 detik kemudian
microcontroler AT Mega 16 mengaktifkan central lock yang sesuai
dengan data yang diterima oleh microcontroler AT Mega 16 dan sesuai
dengan tempat berhenti conveyor pada kotak yang sesuai central locknya
untuk melakukan penyodokan barang.

. Tahap 5, Pengiriman barang untuk pintu 5.

Sensor barkode mendekati kode barang, sebagai contoh kode

Iemermerie b ewnmlealir! smrrmesilbrmsm e D1 TAT svvalntiss wrmed 2 Aaews Lalisamas 'T'1 MYITHE
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melalui port 2 berupa kode barkode, melalui komunikasi serial RS 232
sebagai penghubung komunikasi antara barkode ke ic micro AT MEGA
16 melalui port PD0 dengan R1OUT dan PD1 dengan T1IN. Kemudian
AT MEGA 16 memberikan output ke servo untuk servo bergerak melalui
port PCO, PC1, PC2, PC3 yang di hubungkan ke ground dan tegangan
vce yang berfungsi sebagai pemutar bad conveyor dan ke Central lock
yang berfungsi sebagai penyodok barang melalui port PA4 ke Central
lock 5 yang berfungsi sebagai penyodok barang yang dibuat untuk kode
pintu 5, ini berarti merupakan berarti merupakan kode barang untuk pintu
nomor 5. Kemudian microcontroler AT Mega 16 menerima data dari
sensor barkode yang berupa kode 5 dalam bentuk format ASCII
kemudian microcontroler AT Mega 16 memproses data yang diperoleh
sesuai dengan kode barang nomor 5 yang terprogram. Kemudian
microconiroler AT Mega 16 memerintah keempat buah motor servo
berhenti pada posisi kotak kode barang sesuai dengan data yang di terima
oleh microcontroler. Kemudian setelah berhenti selama 2 detik kemudian
microcontroler AT Mega 16 mengaktifkan central lock yang sesuai
dengan data yang diterima oleh microcontroler AT Mega 16 dan sesuai
dengan tempat berhenti conveyor pada kotak yang sesuai central locknya
untuk melakukan penyodokan barang.
f.Tahap 6, Pengiriman barang untuk pintu 6.

Sensor barkode mendekati kode barang, sebagai contoh kode

Tz £ rvvealoalss? svmencntbromos Lo IV T TAT oo e 1ee® o ™ I 1ol MY YT TT
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melalui porr 2 berupa kode barkode, melalui komunikasi serial RS 232
sebagai penghubung komunikasi antara barkode ke ic micro AT MEGA
16 melalui port PD0 dengan RIOUT dan PD1 dengan T1IN. Kemudian
AT MEGA 16 memberikan output ke servo untuk servo bergerak melalui
port PCO, PC1, PC2, PC3 yang di hubungkan ke ground dan tegangan
vee yang berfungsi sebagai pemutar bad conveyor dan ke Central lock
yang berfungsi sebagai penyodok barang melalui port PAS ke Central
lock 6 yang berfungsi sebagai penyodok barang yang dibuat untuk kode
pintu 6, ini berarti merupakan berarti merupakan kode barang untuk pintu
nomor 6. Kemudian microcontroler AT Mega 16 menerima data dari
sensor barkode yang berupa kode 6 dalam bentuk format ASCI
kemudian microcontroler AT Mega 16 memproses data yang diperoleh
sesuai dengan kode barang nomor 6 yang terprogram. Kemudian
microcontroler AT Mega 16 memerintah keempat buah motor servo
berhenti pada posisi kotak kode barang sesuai dengan data yang di terima
oleh microcontroler. Kemudian setelah berhenti selama 2 detik kemudian
microcontroler AT Mega 16 mengaktifkan central lock yang sesuai
dengan data yang diterima oleh microcontroler AT Mega 16 dan sesuai
dengan tempat berhenti conveyor pada kotak yang sesuai central locknya
untuk melakukan penyodokan barang.

. Tahap 7, Pengiriman barang untuk pintu 7.

Sensor barkode mendekati kode barang, sebagai contoh kode

l-\nmnn 7 mn‘nln; mocnlron lrn D 1 m mnlaln; P § Q AO” Irnluomn TI n' IT
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melalui port 2 berupa kode barkode, melalui komunikasi serial RS 232
sebagai penghubung komunikasi antara barkode ke ic micro AT MEGA
16 melalui port PD0 dengan R10UT dan PDI dengan T1IN. Kemudian
AT MEGA 16 memberikan output ke servo untuk servo bergerak melalui
port PCO, PC1, PC2, PC3 yang di hubungkan ke ground dan tegangan
vee yang berfungsi sebagai pemutar bad conveyor dan ke Central lock
yang berfungsi sebagai penyodok barang melalui port PA6 ke Central
lock 7 yang berfungsi sebagai penyodok barang yang dibuat untuk kode
pintu 7, ini berarti merupakan berarti merupakan kode barang untuk pintu
nomor 7. Kemudian microcontroler AT Mega 16 menerima data dari
sensor barkode yang berupa kode 7 dalam bentuk format ASCII
kemudian microcontroler AT Mega 16 memproses data yang diperoleh
sesuai dengan kode barang nomor 7 yang terprogram. Kemudian
microcontroler AT Mega 16 memerintah keempat buah motor servo
berhenti pada posisi kotak kode barang sesuai dengan data yang di terima
oleh microcontroler. Kemudian setelah berhenti selama 2 detik kemudian
microcontroler AT Mega 16 mengaktifkan central lock yang sesuai
dengan data yang diterima oleh microcontroler AT Mega 16 dan sesuai
dengan tempat berhenti conveyor pada kotak yang sesuai central locknya
untuk melakukan penyodokan barang.

. Tahap 8, Pengiriman barang untuk pintu 8.

Sensor barkode mendekati kode barang, sebagai contoh kode

Tornsrnvrer & svemdmlie? snarmecalerme Tome T TAT sem T Ben® 0y m T 1o Tee o MY ST TT
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melalui port 2 berupa kode barkode, melalui komunikasi serial RS 232
sebagai penghubung komunikasi antara barkode ke ic micro AT MEGA
16 melalui port PDO dengan R1IOUT dan PD1 dengan T1IN. Kemudian
AT MEGA 16 memberikan output ke servo untuk servo bergerak melalui
port PCO, PC1, PC2, PC3 yang di hubungkan ke ground dan tegangan
vee yang berfungsi sebagai pemutar bad conveyor dan ke Central lock
yang berfungsi sebagai penyodok barang melalui port PA7 ke Central
lock 8 yang berfungsi sebagai penyodok barang yang dibuat untuk kode
pintu 8, ini berarti merupakan berarti merupakan kode barang untuk pintu
nomor 8. Kemudian microcontroler AT Mega 16 menerima data dari
sensor barkode yang berupa kode 8 dalam bentuk format ASCII
kemudian microcontroler AT Mega 16 memproses data yang diperoleh
sesuai dengan kode barang nomor 8 yang terprogram. Kemudian
microcontroler AT Mega 16 memerintah keempat buah motor servo
berhenti pada posisi kotak kode barang sesuai dengan data yang di terima
oleh microcontroler. Kemudian setelah berhenti selama 2 detik kemudian
microcontroler AT Mega 16 mengaktifkan central lock yang sesuai
dengan data yang diterima oleh microcontroler AT Mega 16 dan sesuai
dengan tempat berhenti conveyor pada kotak yang sesuai central locknya
untuk melakukan penyodokan barang.
i. Tahap 9, Pengiriman barang untuk pintu 9.

Sensor barkode mendekati kode barang, secbagai contoh kode
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melalui port 2 berupa kode barkode, melalui komunikasi serial RS 232
sebagai penghubung komunikasi antara barkode ke ic micro AT MEGA
16 melalui port PD0 dengan R1OUT dan PD1 dengan T1IN. Kemudian
AT MEGA 16 memberikan output ke servo untuk servo bergerak melalui
port PCO, PC1, PC2, PC3 yang di hubungkan ke ground dan tegangan
vce yang berfungsi sebagai pemutar bad conveyor dan ke Central lock
yang berfungsi sebagai penyodok barang melalui port PA8 ke Central
lock 9 yang berfungsi sebagai penyodok barang yang dibuat untuk kode
pintu 9, ini berarti merupakan berarti merupakan kode barang untuk pintu
nomor 9. Kemudian microcontroler AT Mega 16 menerima data dari
sensor barkode yang berupa kode 9 dalam bentuk format ASCII
kemudian microcontroler AT Mega 16 memproses data yang diperolch
sesuai dengan kode barang nomor 9 yang terprogram. Kemudian
microcontroler AT Mega 16 memerintah keempat buah motor servo
berhenti pada posisi kotak kode barang sesuai dengan data yang di terima
oleh microcontroler. Kemudian setelah berhenti selama 2 detik kemudian
microcontroler AT Mega 16 mengaktifkan central lock yang sesuai
dengan data yang diterima oleh microcontroler AT Mega 16 dan sesuai
dengan tempat berhenti conveyor pada kotak yang sesuai central locknya
untuk melakukan penyodokan barang.
j-Tahap 10, Pengiriman barang untuk pintu 10.

Sensor barkode mendekati kode barang, sebagai contoh kode
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OUT melalui port 2 berupa kode barkode, melalui komunikasi serial RS
232 sebagai penghubung komunikasi antara barkode ke ic micro AT
MEGA 16 melalui porr PD0 dengan R10UT dan PD1 dengan T1IN.
Kemudian AT MEGA 16 memberikan output ke servo untuk servo
bergerak melalui port PCO, PC1, PC2, PC3 yang di hubungkan ke
ground dan tegangan vcc yang berfungsi sebagai pemutar bad conveyor
dan ke Central lock yang berfungsi sebagai penyodok barang melalui
port PA9 ke Central lock 10 yang berfungsi sebagai penyodok barang
yang dibuat untuk kode pintu 10, ini berarti merupakan berarti
merupakan kode barang untuk pintu nomor 10. Kemudian microcontroler
AT Mega 16 menerima data dari sensor barkode yang berupa kode 10
dalam bentuk format ASCII kemudian microcontroler AT Mega 16
memproses data yang diperoleh sesuai dengan kode barang nomor 10
yang terprogram. Kemudian microcontroler AT Mega 16 memerintah
keempat buah motor servo berhenti pada posisi kotak kode barang sesuai
dengan data yang di terima oleh microcontroler. Kemudian setelah
berhenti selama 2 detik kemudian microcontroler AT Mega 16
mengaktifkan central lock yang sesuai dengan data yang diterima oleh

microcontroler AT Mega 16 dan sesuai dengan tempat berhenti conveyor
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Tabel 4.1 di bawah ini adalah contoh kode baris percobaan pada alat:

Tabel 4.1 Data hasil percobaan kode barcode.

KODE

BARCODE

HASIL

alb

Ul

a2b

L

a3b

Ll

adb

Wi
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Tabel 4.1 Data hasil percobaan kode barkode (lanjutan)

o lm
[n
Il

o m

1l

4]



Tabel 4.1 Data hasil percobaan kode barkode (lanjutan)

T m
oom
Cm

I
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Tabel 4.1 Data hasil percobaan kode barkode (lanjutan)

KODE BARKODE HASIL

a55b 55

55
as6b 56

56

as7b 57

57
a64b 64

Il

64
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Tabel 4.1 Data hasil percobaan kode barkode (lanjutan)

KODE BARKODE HASIL

a6b5b 65

65
a66b 66

66

a67b 67

67
a68b 68

I
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Tabel 4.1 Data hasil percobaan kode barkode (lanjutan)

KODE BARKODE HASIL
a69b 69
a70b 70
T0
a7lb 71
a72b 72

AN
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Tabel 4.1 Data hasil percobaan kode barkode (lanjutan)

KODE BARKODE HASIL

a73b 73

i

Huruf a (qz) = menunjukkan start (quiet zone)

Keterangan:

Huruf b(qz) = menunjukkan stop (quiet zone)

a. Perhitungan cek karakter kode 1: ( lihat gambar 4.1.1 contoh kode 1)

Gambar 4.1.1 adalalah contoh kode 1

Message :CODE 1

Karakter :startA C O D E 1

Nilai karakter :103 35 47 36 37 0 17

Posisi T - 1 2 3 45 6

Perhitungan

Total : 103 + (35x1) + (47x2) + (36x3) + (0x5) + (17x6) = 442

442/103 =4 stsa 3

Tadr A e ¥ f1ilhat mvada talwal breadas lhavls-oord oy



Message akhir : (stratA) CODE1(K)(STOP)

b. Perhitungan cek karakter kode 2: ( lihat gambar 4.1.2 contoh kode 2)

2

Gambar 4.1.2 adalalah contoh kode 2

Message :CODE 2
Kargkter :startA’ C O D E 2

Nilai karakter ;103 35 47 36 37 0 18

Posisi : - 1 23 45 6
Perhitungan
Total 1 103 + (35x1) + (47x2) + (36x3) + (0x5) + (18x6) = 448

448/103 = 4 sisa 4
Jadi 44 : L (lihat pada tabel kode barkode).
Message akhir : (stratA) CODE 2(L){STOP)

¢. Perhitungan cek karakter kode 3: ( Iihat gambar 4.1.3 contoh kode 2)

3

Gambar 4.1.3 adalalah contoh kode 3

Message : CODE 3

Karakter :startA C O D E 3

47




Nilai karakter
Posisi
Perhitungan

Total

Jadi 45

Message akhir

Message
Karakter
Nilai karakter
Posisi
Perhitungan

Total

Jadi 45

Al aren -l

:103 35 47 36 37 0 19

> - 1 2 3 45 6

: 103 + (35x1) + (47x2) + (36x3) + (0x5) + (19x6) = 454

454/103 = 4sisa 5
: M (lihat pada tabel kode barkode).

: (stratA) CODE 3 (M)(STOP)

d. Perhitungan cek karakter kode 4: ( lihat gambar 4.1.4 contoh kode 4)

4

Gambar 4.1.4 adalalah contoh kode 4

: CODE 4
:startA° C O D E 4
: 103 35 47 36 37 0 20

:- 1 23 45 6

: 103 + (35x1) + (47x2) + (36x3) + (0x5) + (20x6) =

460/103 =4 sisa 5

: M (lihat pada tabel kode barkode).

o f rilsad AN AAVOYIATY A DNOTOIN
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e. Perhitungan cek karakter kode 5 : ( lihat gambar 4.1.5 contoh kode 1)

Message
Karakter
Nilai karakter
Posisi
Perhitungan

Total

Jadi 46

Message akhir

5

Gambar 4.1.5 adalalah contoh kode 5

:CODE 5
cstartA C O D E 5
: 103 35 47 36 37 021

P - 1 2 3 456

: 103 + (35x1) + (47x2) + (36x3) + (0x5) + (21x6) =
466/103 =4 sisa 6
: N (lihat pada tabel kode barkode).

: (stratA) CODE 5(N)(STOP)

f. Perhitungan cek karakter kode 6: ( lihat gambar 4.1.6 contoh kode 6)

Message
Karakter

Nilai karakter

Gambar 4.1.6 adalalah contoh kode 6
:CODE 6
sstartA°. C O D E 6

:103 35 4736370 22

49
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Posisi T - 1 23 435 6
Perhitungan
Total 1 103 + (35x1) + (47x2) + (36x3) + (0x5) + (6x22) =

472/103 =4 sisa 6
Jadi 46 : N (lihat pada tabel kode barkode).
Message akhir : (stratA) CODE 6 (N)(STOP)

g. Perhitungan cek karakter kode 7: ( lihat gambar 4.1.7 contoh kode 7)

7

Gambar 4.1.7 adalalah contoh kode 7
Message :CODE 7
Karakter istartA’ C O D E 7

Nilai karakter : 103 35 47 36 37 0 23

Posisi T - 1 2 3 456
Perhitungan
Total : 103 +(35x1) + (47x2) + (36x3) + (0x5) + (23x6) =

478/103 =4 sisa 6
Jadi 46 : N(lihat pada tabel kode barkode).

Message akhir : (stratA) CODE 6(N)(STOP)
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h. Perhitungan cek karakter kode 8: (lihat gambar 4.1.8 contoh kode 8)

LW

Gambar 4.1.8 adajalah contoh kode 8

Message : CODE 8

Karakter .startA C O D E 8

Nilai karakter .103 35 47 36 37 0 24

Posisi : - 1 23 456

Perhitungan

Total - 103 +(35x1) + (47x2) + (36x3) + (0x5) + (6x24) =

484/103 = 4 sisa 7
Jadi 47 - O (lihat pada tabel kode barkode).
Message akhir  ° (stratA) CODE 3(0)(STOP)

i Perhitungan cek karakter kode 9:  linat gambar 4.1.9 contoh kode 9)

il

Gambar 4.1.9 adalalah contoh kode 9

Message : CODE 9

Karakter .¢tatA C O D E 9
Nilai karakter -103 35 47 36 370 25
Posisi s 1 23 45 6

Perhitungan



Total

Jadi 47

Message
Karakter
Nilai karakter
Posisi
Perhitungan

Total

Jadi 42

Message akhir

Message akhir

52

: 103 + (35x1) + (47x2) + (36x3) + (0x5) + (6x25) =
490/103 =4 sisa 7
: O (lihat pada table code barkode).

: (stratA) CODE 9(O)(STOP)

j. Perhitungan cek karakter kode 0: ( lihat gambar 4.1.10 contoh kode 10)

0

Gambar 4.1.10 adalalah contoh kode 10
:CODE 0

:statA' C O D E 0

2103 35 4736370 16

- 1 23 45 6

- 103 + (35x1) + (47x2) + (36x3) + (0x5) + (6x16) =
436/103 =4 sisa 2
: J (lihat pada tabel kode barkode).

: (stratA) CODE 0(J)(STOP)
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Analisa pencarian waktu tunda:
a. pintu untuk nomor 10:
Pintu 10 langsung di eksekusi jadi tidak ada kecepatan motor servo
b. pintu untuk nomor 9:
Kecepatan untuk conveyor 9 adalah 13 ms, jarak adalah 10 cm. Maka
waktu tempuh untuk menuju ke tempat no 9 adalah: 13 ms/10 cm = 1.3

ms.Seperti ditunjukkan pada gambar 4.1.11 pemberian pulsa di bawah ini:

—1 1 1 I ... —1 1]
0 pulsa 13 pulsa
gambar 4.1.11 pemberian pulsa

¢. pintu untuk nomor §:

Kecepatan untuk conveyor 8 adalah 26 ms, jarak adalah 15 cm. Maka
waktu tempuh untuk menuju ke tempat no 8 adalah: 26 ms/15 cm = 1.7 ms.

Seperti ditunjukkan pada gambar 4.1.12 pemberian pulsa di bawah ini:

—1 1 1 | O I —1 1
0 pulsa 26 pulsa

rarmlhine 4 1T 19 canmihacine oloe
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d. pintu untuk nomor 7:
Kecepatan untuk conveyor 7 adalah 40 ms, jarak adalah 20 cm. Maka
waktu tempuh untuk menuju ke tempat no 7 adalah: 40 ms,/20 cm = 2 ms,.

Seperti ditunjukkan pada gambar 4.1.13 pemberian pulsa di bawah ini:

—1 1 1 | N I 1 1
0 pulsa 40 pulsa

gambar 4.1.13 pemberian pulsa

€. pintu untuk nomor 6:
Kecepatan untuk conveyor 6 adalah 51 ms,, jarak adalah 25 ¢m. Maka
waktu tempuh untuk menuju ke tempat no 6 adalah: 51 ms,/25 cm = 2.04 ms,.

Seperti ditunjukkan pada gambar 4.1.14 pemberian pulsa di bawah ini:

—1 1 1 1 ... 1
0 pulsa 51 pulsa




f. pintu untuk nomor 5:

55

Kecepatan untuk conveyor 5 adalah 65 ms, jarak adalah 30 cm. Maka

waktu tempuh untuk menuju ke tempat no 5 adalah: 65 ms,/30 cm = 2.16 ms,.

Seperti ditunjukkan pada gambar 4.1.16 pemberian pulsa di bawah ini:

. 0 pulsa

1

g. pintu untuk nomor 4:

65 pulsa

gambar 4.1.16 pemberian pulsa

Kecepatan untuk conveor 4 adalah 80 ms, jarak adalah 35 cm. Maka

waktu tempuh untuk menuju ke tempat no 4 adalah: 80 ms /35 cm = 2.28 ms.

Seperti ditunjukkan pada gambar 4.1.17 pemberian pulsa di bawah ini:

0 puisa

1

80 pulsa

vamhar A 1 17 namhaman nlca



h. pintu untuk nomor 3:

waktu tempuh

A
0 puisa

gambar

i. pintu untuk nomor 2:

Kecepatan

waktu tempuh untuk menuju ke tem

ms. Seperti

Kecepatan untuk conveyor 3 adal

untuk menuju ke tempat no 3 adalah: 95 ms

Seperti ditunjukkan pada gambar 4.1.

L L

untuk conveyor 2 adalah 107 ms, j

ditunjukkan pada gambar 4.1.19 pemberian

56

ah 95 ms, jarak adalah 40cm. Maka
/40 cm = 2.37 ms.

1§ pemberian pulsa di bawah ini:

--------

—
95 pulsa

4.1.18 pemberian pulsa

arak adalah 45 cm. Maka

pat no 2 adalah: 107 ms /45 cm = 238

pulsa di bawah ini:

pERE .

1

0 pulsa

107 pulsa

gambar 4.1.19 pemberian pulsa
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pintu untuk nomor i:
Kecepatan untuk conveyor 1 adalah 118 ms, jarak adalah 50 cm. Maka
waktu tempuh untuk menuju ke tempat no 1 adalah: : 118 ms /50 cm = 2.36

ms. Seperti ditunjukkan pada gambar 4.1.20 pemberian pulsa di bawah ini:

B Y R e

0 pulsa 118 pulsa

gambar 4.1.20 pemberian pulsa




BABY

KESIMPULAN DAN SARAN

A. KESIMPULAN
Analisa yang telah dibahas pada bab sebelumnya, maka dapat disimpulkan

bahwa alat telah bekerja sesuvai dengan spesifikasi

B. SARAN

Alat setelah dikaji lebih lanjut mengenai hasil perancangan dan pembuatan
alat simulasi penganatar barang, maka penulis memberi sedikit masukan bahwa
gagasan mengenai alat ini dapat diterapkan pada alat pengangkut barang untuk
keperluan lain dengan fungsi yang berbeda.

Alat pengangkut barang ini dapat dikembangkan dengan menambah atau

mengembangkan dengan elektronika yang lain sehingga diharapkan alat ini

manindl lahih handal Adan alrieat
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