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ABSTRACT

&

For fishermen, fishing traditionally is a job that takes a long time. The existence of a
point where a bunch of fish gather is also difficult to determine if traditional methods are
taught which sometimes gel an estimate that often misses. This study aims to design a device
that serves to catch fish automatically and apply the detection of the presence of fish in a
shallow water. By using Atmega8335 microcontroller component, and BASCOM-AVR,

Jfishing can be done easily because it implements tool automation on fish network.

Keywords: Algorithm, Fish Catcher, Microcontroller, Atmega8535, BASCOM-AVR




ABSTRAK

Bagi para nelayan, penangkapan Tkan secara tradisional merupakan pekerjaan yang
membutuhkan waktu yang lama. Keberadaan dimana titik segerombolan ikan berkumpul
juga sulit ditentukan jika mengadalkan metode tradisional yang terkadang justeru
mendapatkan perkiraan yang sering meleset. Penelitian ini bertujuan untuk mendisain suatu
perangkat yang berfungsi untuk menangkap ikan secara otomatis serta menerapkan
pendeteksi keberadaan ikan pada suatu perairan dangkal. Dengan menggunakan komponen
mikrokontroler Atmega8535, dan BASCOM-AVR, penangkapan ikan dapat dilakukan

dengan mudah karena mengimplementasikan otomatisasi alat pada jejaring ikan.

Kata Kunci : Algoritma, Penangkap Tkan, Mikrokontroler, Atmega8535, BASCOM-AVR
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BABI

PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

lkan adalah termasuk kedalam klarifikasi hewan Vertebrata poikilotermik
(berdarah dingin ) yang hidup di air dan bernafas dengan insang. Tkan merupakan kelompok
vertebrata yang paling beraneka ragam dengan jumlah spesies lebih dari 27,000 di seluruh
dunia.  Secara Taksomomi, ikan tergolong kelompok Paraphyletic yang hubungan
kekerabatannya yang masih diperdebat. Biasanya ikan dibagi menjadi ikan tanpa rahang
(kelag Agnatha |75 spesies termasuk lamprey dan ikan hag), ikan bertulang rawan (kelas
Chondrichthyes, 800 spesies termasuk hiu dan pari), dan sisanya tergolong ikan bertulang
keras (kelas Osteichthyes). Tkan memilika bermacam ukuran, mulai dari paus hiu yang
berukuran 14 meter hingga Stout infanfish yang hanya berukuran 7 mm (kira-kira % inci).
Adn beberapa spesies ikan yang dapat di budidayakan dan di pelihara untuk di komsumsi

dan ada juga di pelihara untuk hiasan di rumah.

Benih ikan adalah sebutan dari ikan yang masih baru menetas sampai mencapai
ukuran panjang tubuh 5-6 cm. Dalam bahasa ilmiah benih ikan disebut sebagai larva (fish
Jrv). Dalam petunjuk SNI (Standart Nasional Indonesia ) mengenai benih ikan, di sebutkan
buhwa larva ikan adalah fase atau tingkatan benih ikan yang masih berumur 4 hari sejak telur
menetas sampai mencapai umur 90 hari serta mencapai kriteria yang berbeda dengan ikan
yang dewasa. Penamaan benih ikan Gurami0O berdasarkan dari panjang, usia dan berat

(ubuhnya. Misalnya penamaan untuk kelompok benih ikan Gurami yaitu :

|. Larva :umur 1 - 12 hari, panjang total s/d £0,5 cm.

2

Biji oyong : umur 12-30 hari, panjang total +0,5-1 cm.
Daun Kelor : umur 30-60 hari, panjang total +1-2,5 ¢cm, bobot+0,5-2,5.
Silet : umur 60-90 hari, panjang total+2,5-4 cm, bobot+2,5-5 gram.

BB E=R

Karcis : umur 90-120, panjang total+4-6 cm, bobot+5-10 gram.
Bagi sebagian besar nalayan dan petambak ikan masih merasakan kesulitan, dan

mengeluh  yang sering meraka alami dan rasakan ialah tidak mendapatkan hasil yang
1



memuaskan, diakibatkan kurangnya jumlah ikan ataupun kendala lainnya, masih banyaknya
nelayan dan petambak ikan yang masih mengkap ikan secara manual (tradisional) atau masih
mengambil hasil tambak harus turun ke dalam kolam. Mengkibatkan banyak ikan yang besar
yang hendak nya akan di tangkap terlebih dahulu kabur atau berlarian untuk tidak di tangkap.

Dengan permasalahan demikianlah muncul ide atau gagasan untuk kegagalan dan
koluhan para nelayan dan petambak ikan, agar tidak terulang kembali lagi harus menangkap
tkan dengan cara masuk kedalam kolam yang nanti nya dapat mengakibatkan dan
menimbulkan ikan lari dan mengalami stres, maka dengan ini akan di buat sebuah alat
perangkap ikan otomatis menggunakan sistem terapan. Dengan demikian di perlukan suatu
raneangan yang efektif dan efisien sehingga dapat mengurangi kesalahan pada perangkap
yang biasa di gunakan.

Oleh sebab itu timbulah suatu pemikiran untuk membuat yang lebih baik, efektif dan
olision serta dapat bekerja dengan otomatis. Dengan memanfatkan kemajuan teknologi yang
nedang berkembang saat ini, untuk itu disini akan merancang sebuah alat yang mudah di
punnkan, yang dapat menghemat waktu, biaya, tenaga dan mempermudah nelayan untuk
moendapatkan hasil panen yang lebih baik dan mengurangi keluahan nelayan lagi. Dapat di
ketahui bahwa alat di bawah ini memang sangat bagus dan cocok di gunakan di kalangan
parin nelayan dan petambak ikan dan masyarakat lain nya yang ingin menangkap ikan secara
prokiis, Berdasarkan latarbelakang tersebut, maka penulis melakukan studi (penelitian)
dengnn judul “Bascom-Avr Dan Komponen Atmega8535 Diimplementasikan Pada Perangkat
PMenangkap Tean.”.

1.2 Rumusan Masalah
Meninjau dari pokok pembahasan yang telah di uraikan pada latar belakang
masalah di atas dapat di ambil rumusan sebagai berikut :
| Bagaimana merancang sebuah perangkap ikan yang bekerja secara otomatis.
2 Bagaimana mendeteksi objek di dalam perangkap tersebut dan menghitung banyak nya
ikan yang masuk ke dalam perangkap.

I Bagaimana membuat program pengendalian untuk mengendalikan kerja sistem secara

otomatis.




1.3 Batasan Masalah

Untuk menghindari penyimpangan pembahasan dari tujuan awal, maka di perlukan

batasan masalah penelitian ini adalah sebagai berikut :

Rancangan menggunakan sebuah pengendali mikrokontroler yaitu Atmega 8535 sebagai
pengendali utama dan sebuah sensor PIR yang mendeteksi gerakan,

Rancangan perangkap di buat dengan bahan transfaran yaitu akrilik dengan mekanisme
jaring dan perangkap ikan yang sangan baik.

Jenis ikan sebagai objek yang ditelilti adalah smua jenis ikan

Perangkap akan di buat sebaik mungkin agar ikan mudah terperangkap dan masuk ke

dalam jaring,

I.d Tujuan Penelitian

Secara umum penelitian ini bertujuan untuk menciptakan suatu alat bantu penangkap

(kan yang diharapkan dapat membantu meningkatkan hasil tangkapan para nelayan. Secara

lchusuy penelitian ini memiliki tujuan diantaranya, sebagai berikut :

1

Untuk mengetahui serta memahami perancangan perangkap ikan yang bekerja secara
olomatis,

Untuk mengetahui pengaktifan sensor agar dapat menghitung berapa banyak jumlah ikan
yang masuk kedalam perangkap.

Untuk mengetahui pengaktifan sensor agar dapat menutup pintu perangkap otomatis
bekerja secara otomatis.

Untuk mengetahui bagaimana memprogram sistem pengendalian perangkap ikan secara

olomatis.



1.5 Manfant Penelitian

Secarn teoritis, penelitian ini memberikan manfaat diantaranya : memberikan

sumbangan pemikiran bagi masyarakat terutama kalangan peneliti dan akademisi untuk

pengembangan ilmu pengetahuan mengenai perancangan perangkap ikan.

Sedangkan secara praktis penelitian ini dapat membantu masyarakat dalam menjalankan

langkah-langkah penelitian, yang dalam hal ini para peneliti dan para akademisi dalam

melakukan langkah-langkah penelitian, serta perancangan alat penangkap ikan.

1.6 Metode Penelitian

)i dalam penelitian ini yang di lakukan adalah :
Studi Pustaka
Mempelajari dari jurnal, buku, dan artikel, yang berkaitan dengan pembuatan alat dari
beberapa perpustakaan.
Observasi/Pengamatan
Melakukan pengamatan terhadap perangkap ikan yang sudah ada untuk melakukan
perbandingan dan mengupulkan data- data yang ada di pakai sebagai acuan untuk
merancang pembuatan alat perangkap ikan ikan yang bekerja secara otomatis berbasis
mikrokontroler.
PPembuatan Alat
Membuat alat berdasarkan skema rangkaian yang sudah di buat kemudian memasukkan
program yang sudah di rancang ke dalam mikrokontroler untuk sistem kendalinya.
Ilksperimen/Percobaan

Melakukan uji coba pada alat yang telah selesai di buat untuk mengetahui apakah alat bisa

berjalan dengan sesuai dengan yang di harapkan atau tidak.




BAB 2
LANDASAN TEORITIS

2.1 Perangkap Ikan (fishing posi)

Perangkap ikan (fishing post) adalah alat tangkap ikan yang umum dikenal banyak
orang lerutama di kalangan nelayan, bubu yang berupa jebakan atau perangkap ikan yang
bersifat pasif. Menurut BPPI (1996), alat perangkap ikan bubu (fishing post) lebih cocok
dipasang diperairan dangkal, berkarang clan berpasir dengan keadalaman 1-3 m karena
umumnya terbuat dari bambu, kayu dan jaring. Bubu diletakkan pada celah karang untuk
menghadang ikan yang keluar dari celah karang clan posisi mulutnya harus menghadap ke
hilir mudik ikan yang berada di perairan karang.

Metode pengoperasian untuk semua jenis perangkap ikan bubu (fishing post)
binwnnnya sama, yaitu dipasang di daerah penangkapan yang sudah diperkirakan adanya stok
(kun weperti ikan lele, udang, kepiting, , lobster dan biota lainnya yang bisa masuk ke dalam

bubu(fishing post).

panijang

Gambar 2.1: Perangkap ikan (fishing posi).




2.1.1 Sejarah Perangkap Ikan Bubu (fishing post).

Jebukan ikan atau perangkap ikan (fishing post) terdapat di berbagai kebudayaan di
dunin dan berkembang secara independen. Terd;pat dua jenis jebakan, yaitu yang berukuran
permanen atau semi permanen, dan yang dapat dipindahkan setiap saat. Di selatan Italia
nekltar abad ke 17, metode penangkapan ikan yang baru berkembang setelah masyarakat
Herva Del I'uego membangun konstruksi berbatu di celah sempit dari sungai yang dangkal
yang menjadikan ikan terperangkap di dalamnya ketika air surut. Dan mulai dari situlah
merekn mencoba mencari ide bagaimana semua masyarakat nya dapat menggunakan
peranngkap ikan yang semangkin mudah dan sering di gunakan oleh nelayan dan semua

orang hingga saat ini.

2,1,2 Definisi Tkan

Ikan adalah termasuk kedalam klarifikasi hewan Vertebrata poikilotermik (berdarah
dingin ) yang hidup di air dan bernafas dengan insang. Ikan merupakan kelompok vertebraia
yung paling beraneka ragam dengan jumlah spesies lebih dari 27,000 di seluruh dunia .
Rocurn Taksonomi | ikan tergolong kelompok Paraphyletic yang hubungan kekerabatannya
ying mnsih diperdebat. Biasanya ikan dibagi menjadi ikan tanpa rahang (kelas Agratha ,75
nponlen termasuk lamprey dan ikan hag), ikan bertulang rawan (kelas Chondrichthyes,800
Apentes termasuk hiu dan pari), dan sisanya tergolong ikan bertulang keras (kelas
(stelchihyes). 1kan memiliki  bermacam ukuran, mulai dari paus hiu yang berukuran 14
meter hingga Stout infonfish yang hanya berukuran 7 mm (kira-kira % inci). Ada beberapa
npenten ikan yang dapat di budidayakan dan di pelihara untuk di komsumsi dan ada juga di

pelihnrn untuk hiasan di rumabh,

2.2  Kebutuhan Perangkat Keras
2.2.1 Mikrokontroler

I’ada zaman modern ini, rangkaian kendali atau rangkaian kontrol semakin banyak
dibutuhkan untuk mengendalikan berbagai peralatan yang digunakan manusia dalam
kehidupan sehari — hari. Rangkaian kendali atau rangkaian kontrol adalah rangkaian yang
ditnneang sedemikian rupa sehingga dapat melakukan fungsi — fungsi kontrol tertentu sesuai
dengan kebutuhan,

Mikrokontroler dapat dikelompokkan dalam satu keluarga, masing — masing

mikrokontroller memiliki spesifikasi tersendiri pada setiap jenis dan tipenya. Adapun
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beberapa contoh dari mikrokontroller yaitu : MCS-51, MC68H05, MC68HC11, AVR, PICS,
Hormula dari dibuatnya IC (Integrated Circuit). Selain IC, alat yang dapat berfungsi sebagai
kendull adalah chip berisikan rangkaian elektronika yang dibuat dari unsur silikon yang
mampu melakukan proses logika. Chip berfungsi sebagai media penyimpanan program dan
datn, karena pada sebuah chip tersedia RAM (Random Accsess Memory).

('hip sering disebut dengan mikroproccesor. Mikroprocessor adalah bagian dari CPU
(Central Processor Unif) yang terdapat pada komputer tanpa adanya memori, atau I/0 yang
dibutuhkan oleh sistem yang lengkap. Selain mikroprocessor ada dua buah chip lagi yang
dikennl dengan nama mikrokomputer. Dengan kemajuan teknologi dan perkembangan chip
ying pesat schingga saat ini didalam sekeping chip terdapat CPU memori dan kontrol /0.
(hip jenis ini sering disebut mikrokontroler. Perbedaan lain antara mikrokontroler dengan
komputer adalah perbandingan RAM (Ramdom Ascess Memory) dan ROM (Read Only
Memory) yang sangat besar antara mikrokontroler dengan komputer. Dalam mikrokontroler
WOM (Kead Only Memory) jauh lebih besar dibandingkan dengan RAM (Random Ascess
Mumory), sedangkan dalam komputer atau PC, RAM (Random Ascess Memory) jauh lebih
huwir dibandingkan dengan ROM (Read Only Memory).

I"ndn dasarnya terdapat perbedaan sangat mencolok antara mikrokontroler dan
microprocessor serta mikrokomputer yaitu pada aplikasinya, karena mikrokontroler hanya
dapat digunakan pada aplikasi tertentu saja. Kelebihan lainnya yaitu terletak pada
perhandingan RAM (Random Ascess Memory) dan ROM (Read Only Memory), sehingga
uluran board mikrokontroller menjadi sangat ringkas atau kecil. Dan dari kelebihan yang ada
terdapnl pemakaian mikrokontroller sudah terdapat RAM (Random Ascess Memory) dan
potalatan 1/0 pendukung sehingga tidak perlu menambahnya lagi.

2,1, Bagian — Bagian Mikrokontroler

n. RAM (Random Ascess Memory)

Memori akses acak (Random Access Meniory) adalah sebuah tipe penyimpanan
komputer yang isinya dapat diakses dalam waktu yang tetap tidak memperdulikan letak data
ternebut dalam memori. Ini berlawanan dengan alat memori urut, seperti tipe magnetik, disk

dun erum, di mana gerakan mekanikal dari media penyimpanan memaksa komputer untuk

menpnkses data secara berurutan.




b, ROM (Read Only Memory)

Momori hanya baca (Read-only Memory) adalah istilah untuk media penyimpanan
tdutn pudn komputer, ROM ini adalah salah satu memori yang ada dalam computer. ROM ini
uifntnyn permanen, artinya program / data yarg disimpan di dalam ROM ini tidak mudah
hilang atau berubah walaupun aliran listrik di matikan.

Menyimpan data pada ROM tidak dapat dilakukan dengan mudah, namun membaca
datn dari ROM dapat dilakukan dengan mudah. Biasanya program / data yang ada dalam
ILOM ini diisi oleh pabrik yang membuatnya. Oleh karena sifat ini, ROM biasa digunakan
untuk menyimpan firmware (piranti lunak yang berhubungan erat dengan piranti keras).

Salah satu contoh ROM adalah ROM BIOS yang berisi program dasar system
komputer yang mengatur / menyiapkan semua peralatan / komponen yang ada dalam
komputer saat komputer dihidupkan.

ROM modern didapati dalam bentuk IC, persis seperti media penyimpanan/memori
[nfnnyn seperti RAM. Untuk membedakannya perlu membaca teks yang tertera pada IC-nya.

Inwnnyn dimulai dengan nomer 27xxx, angka 27 menunjukkan jenis ROM , xxx

k]

menunjukkan kapasitas dalam kilo bite.

¢, Input/Output

Unit InputOutput (/O) adalah bagian dari sistem mikroprosesor yang digunakan oleh
mikroprosesor itu untuk berhubungan dengan dunia luar.Unit input adalah unit fuar yang
tHgunikan untuk memasukkan data dari luar ke dalam mikroprosesor ini, contohnya data
vy berasal dari keyboard atau mouse. Sementara unit output biasanya digunakan untuk
mennnipilkan data, atau dengan kata lain untuk menangkap data yang dikirimkan oleh
mikroprosesor, contohnya data yang akan ditampilkan pada layar monitor atau printer.

agian input (masukan) dan juga keluaran (output) ini juga memerlukan sinyal
kontrol, antara lain untuk baca /O (Input/Ouput Read [IOR]) dan untuk tulis /O
(nput Oniput Write[TOW]).

. Clock

('lock atau pewaktu berfungsi sebagai pemberi referensi waktu dan sinkronisasi antara

sloment




¢, Interrupt

Imterrupt adalah suatu kejadian atau peristiwa yang menyebabkan mikrokontroler
bethent! sejenak untuk melayani inferrupt telfsebut. Program yang dijalankan pada saat
melayant interrupt disebut Interrupt Service Routine. Analoginya adalah sebagai berikut,
nensorang sedang mengetik laporan, mendadak felephone berdering dan menginterrupsi orang
tersebut wehingga menghentikan pekerjaan mengetik dan mengangkat felephone. Setelah
pembicarnan relephone yang dalam hal ini adalah merupakan analogi dari Interrupt Service
Howtine welesni maka orang tersebut kembali meneruskan pekerjaanya mengetik. Demikian
pdn pudn sistem mikrokontroler yang sedang menjalankan programnya, saat terjadi interrupt,
prrogiam nkan berhenti sesaat, melayani inferrupt tersebut dengan menjalankan program yang
betada pada alamat yang ditunjuk oleh vektor dari inferrupt yang terjadi hingga selesai dan

kemball meneruskan program yang terhenti oleh interrupi tadi.

1,23 Mikrokontroler Atmega8535

Mikrokontroler AVR (Alf and Vegard’s Risc processor) ATmega8535 yang
menppunakan teknologi RISC (Reduce Instruction Set Computing) dimana program berjalan
lubih copat karena hanya membutuhkan satu siklus clockuntuk mengeksekusi satu instruksi
progeant. Secara umum, AVR dapat dikelompokkan menjadi 4 kelas, yaitu kelas ATtiny,
kelunrgn AT90Sxx, keluarga ATmega, danAT86RFxx. Pada dasarnya yang membedakan
maning-masing kelas adalah memori, peripheral, dan fungsinya. Dari segi arsitektur dan
[nutrulknt yang digunakan, mereka bisa dikatakan hampir sama.

Mikrokontroler AVR ATmega8535 memiliki fitur yang cukup lengkap.
Mikrokontroler AVR ATmega8535 telah dilengkapi dengan ADC internal, EEPROM
Internal, Timer/Counter, PWM, analog comparator, dan lain-lain (M. Ary Heryanto, 2008).
Hohingga dengan fasilitas yang lengkapinimemungkinkan kita belajar mikrokontroler
kolunign AVR dengan lebih mudah dan efisien, serta dapat mengembangkan kreativitas

penggunaan mikrokontroler ATmega8535.
Fitur-fitur yang dimiliki oleh mikrokontroler ATmega8535 adalah sebagai berikut:

I Saluran /O sebanyak 32 buah, yaitu port A, port B, port C, dan port D.
! ADC internal sebanyak 8 saluran.

I Tiga buah Timer/Counter dengan kemampuan pembandingan.

4 CPU yang terdiri atas 32 buah register.




5  SRAM sebesar 512 byte.

6 Memori Flash sebesar 8 kb dengan kemampuan Read While Write.
/. Port antarmuka SP1 i

K HEPROM sebesar 512 byte yang dapat diprogram saat operasi.

O Antarmuka komparator analog,

10 Port USART untuk komunikasi serial,

Il Sistemmikroprosesor 8 bit berbasis RISC dengan kecepatan maksimal 16 MHz.

1,24 Konfigurasi Mikrokontroler Atmega8535
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Cinmbar 2.2 Konfigurasi Pin Mikrokontroler Atmega8535(Data Sheet AVR)

Sumber : www.atmel.comDataSheet ATmega8535

Konfigurasi pin ATmega8535 dengan kemasan 40 pin DIP (Dual Inline Package)
dupat dilihat pada gambar 2.1. Dari gambar di atas dapat dijelaskan fungsi dari masing-

muslng pin Atmega8535 sebagai berikut:
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I VOO merupakan pin yang berfungsi sebagai masukan catu daya.

2 GNID merukan pin Ground.

I PortA (PortAO...PortA7) merupakan piﬁ input/output dua arah dan pin masukan
ADC,

4 PortB (PortB0..PortB7) merupakan pin input/output dua arah dan pin fungsi
khusus, seperti dapat dilihat pada tabel di bawah ini.

i PORTB

MORT B merupakan jalur data 8bit yang dapat difungsikan sebagai imput/ouiput.
Nulnin i PORTBjuga dapat memiliki fungsi alternatif seperti yang tertera pada gambar di
Bawah Ini

Tabel 2.1 Penjelasan Pin pada PORTB

Port PIN Fungsi Khusus
P 'SCK(SPI Bus Serial Clock)
Mo MISO (SPI Bus Master Input/ Slave Output)
UL MOSI (SPI Bus Master Qutput/ Slave Input)
P4 SS (SPI Slave Select Input)

om3 AIN1 (Analog Comparator Negative Input) OCO (Timer/Counter0 Qutput
Compare Match Output)

AINO (Analog Comparator Positive Input) INT2 (External Interrupt 2
[nPut)

"2

(U | T1 (Timer/ Counterl External Counter Input)

TO T1 (Timer/Counter External Counter Input) XCK (USART External
Clock Input/Output)

h PORTC
PORT C (PortCO...PortC7) merupakan pin input/outputdua arah dan pin fungsi
khiwun, weperti dapat dilihat pada tabel dibawah ini.

Tabel 2.2 Penjelasan Pin pada PORTC

1!



Port PIN ” Fungsi Khusus
P TOSC2 ( Timer Oscillator Pin2)
"o TOSC1 ( Timer Oscillator Pinl)
Cs In;ﬂxt/()utput
"cd Infut/Output
Py Infut/Output
2 Infut/Output
I SDA ( Two-wire Serial Buas Data Input/Output Line)
o SCL ( Two-wire Serial Buas Clock Line)
& PORI'D

ORI merupakan jalur data 8bit yang masing-masing pin-nya juga dapat
diinpuikan sebagai input/output. Sama seperti PORTB dan PORTC, PORTD juga memiliki
sl alternatif seperti terlihat pada gambar dibawah ini.

Tabel 2.3 Penjelasan Pin pada PORTD

Fort PIN Alternatif Fungsi
7 OC2 (Timer/Counter Qutput Compare Match Output)
I'Ho | ICP (Timer/Counterl Input Capture Pin)
PDS | OC1A (Timer/Counterl Output Compare A Match Output)
P OC1B (Timer/Counterl Output Compare B Match Output)
D3 | INT1 (External interrupt 1 Input)
D2 INTO (External interrupt 0 Input)
(L8] TXD (USART QOutput Pin)
DO RXD (USART Input Pin)

USART (TXD dan RXD) merupakan jalur data komunikasi serial dengan level sinyal
{11 Pin XD berfungsi untuk mengirimkan data serial, sedangkan RXD kebalikannya yaitu
nebingnl pin yang berfungsi untuk menerima data serial.

Interrupt (INTO dan INTI) merupakan pin dengan fungsi khusus sebagai interupsi

fuirehvare. Interupsi biasanya digunakan sebagai selaan dari program, misalkan pada saat

12



progtant berfalan kemudian terjadi interupsi hardware/software maka program utama akan

bisthentl dan akan menjalankan program interupsi.

134 Arsitektur ATmega8535

¥

Fadn dingram blok ATMega8535 digambarkan 32 general purfose Working register yang

il

hubungkan

secara

langsung dengan Arithmetic Logic

memungkinkan dua register yang berbeda dapat diakses dalam satu siklus clock.
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Gambar 2.3 Arsitektur ATmega8535

Sumber : www.atmel.com DataSheet ATmega8535
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408 Nistem Minimum ATmega8535

Histem minimum (sismin) mikrokontroler adalah suatu rangkaian yang dirancang
denpan menpggunakan komponen-komponen seminimum mungkin untuk mendukung kerja
mikiokontioler sesuai yang kita inginkan.

Siwmin mikrokontroler ini memiliki pendukung input/output yang programmable dan
HAM yang On-Chip. Sismin ini dapat dibuat sangat fleksibel tergantung aplikasi yang akan
dibint Pada umumnya, suatu mikrokontoler membutuhkan dua elemen (selain power supply)
untuk berfungsi: Kristal Oscillator (XTAL), dan Rangkaian RESET, 2 elemen tersebut
e ipakan wyarat utama terbentuknya Sismin (Sistem Minimum).

Numun saya mengambil contoh Sistem Minimum ATMEGA 8535 sebagai contoh
kurenn di kelunrga mikrokontroler AVR, seri 8535 adalah salah satu seri yang sangat banyak
digunmkan Untuk membuat rangkaian Sistem Minimum (Sismin) ATMEGA 8533
dipetlukan beberapa komponen yaitu :

[ Mikrokontoler ATMega8535 merupakan otak dari seluruh kegiatan Sismin, jika

(i motherboard yaitu processor.

! ('on Header putih 8 pin, 4 pcs

I C'on header hitam 40 pin, 1 pcs

4 Kapasitor 22pF (2 pcs), 10nF (1 pes), 100nF (1 pes). Pengertian Kapasitor adalah
suntu komponen elektronika yang dapat menyimpan dan melepaskan muatan
lintrik atau energi listrik. Kemampuan untuk menyimpan muatan listrik
padakapasitor disebut dengan kapasitansi atau kapasitas.

5 Kristal 11.059200 MHz, 1 pes Fungsi Kristal pada Sistem Minimum (Sismin)
ndalah sebagai pembangkit/ pemompa data yaitu bersifat timer (semacam
clock)/pulsa digital oleh karena itu kristal memiliki sebuah frekuesi, untuk
standart pemakaian kali ini saya memakai yang tipe kristal berfrekuensi 12 mhz,
ntau bisa lebih detail 11.0592 mhz.

6 Push Button 2 pin/Reset Button, 1 pcs Reset Button berfungsi untuk membuat
mikrokontroller kembali pada setingan awal, yang artinya mikrokontroller
tersebut memulai membaca program kembali.

/ LED 1 pcs. Fungsi LED indikator berfungsi untuk mengetahui status
alat/detektor. Alat ini menggunakan ponsel sebagai medium pengirim data. Oleh
karena itu, pengecekan atas koneksi antara mikrokontroler dan ponsel mutlak

diperlukan sehingga tidak terjadi kegagalan dalam proses pengiriman data.
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B Rewistor 4k7 (1 pes), 2200hm (1 pcs). Resistor adalah suatu komponen
vlektronika yang fungsinya untuk menghambat arus listrik.
0 Hocket mikro 40 pin, fungsinya adalah tempat dimana chip mikrokontroller

diletakan di Sistem Minimum (Sismin).

T

i

|
B i

i

" e vk
P

) ! Gambar 2.4 Arsitektur ATmega8535

13 Motor Servo

Mutor serve adalah sebuah motor dengan sistem umpan balik tertutup di mana posisi
darh motor nkan diinformasikan kembali ke rangkaian kontrol yang ada di dalam motor servo.
Mutor Ind terdiri dari sebuah motor DC, serangkaian gear, potensiometer dan rangkaian
kuntinl - Potensiometer berfungsi untuk menentukan batas sudut dari putaran servo.

Huduniphan sudut dari sumbu motor servo diatur berdasarkan lebar pulsa yang dikirim melalui

bak! siinyal dari kabel motor.




Sumber : hitp://www engineersgarage.com/
Gambar 2.5 Motor Servo

Karenn motor DC servo merupakan alat untuk mengubah energi listrik menjadi energy
miwkantl, manka magnit permanent motor DC servolah yang mengubah energi listrik ke dalam
sisipl mekanik melalui interaksi dari dua medan magnit. Salah satu medan dihasilkan oleh
Wapnie pwrmanend dan yang satunya dihasilkan oleh arus yang mengalir dalam kumparan
mtor Hesultan dari dua medan magnit tersebut menghasilkan forsi yang membangkitkan
Pt motor tersebut. Saat motor berputar, arus pada kumparan motor menghasilkan forsi
Yl nllninyn konstan.

Hocnrn umum terdapat 2 jenis motor servo. Yaitu Motor ServoStandard dan Motor
Sert ontinons. Servo motor tipe standar hanya mampu berputar 180 derajat. Motor
wivoshdard sering dipakai pada sistem robotika misalnya untuk membuat “ Robot Arm” (
Wobuot Lengan ). sedangkan Servo Motor continuous dapat berputar sebesar 360 derajat.
Mutar Servo Continoussering dipakai untuk Mobile Robot. Pada badan serve tertulis tipe
W yaung bersangkutan,

Muotor servo merupakan sebuah motor dc kecil yang diberi sistim gear dan
putensiometer sehingga dia dapat menempatkan “horn” servo pada posisi yang dikehendaki.
Fatenn motor ini menggunakan sistim close loop sehingga posisi “horn” yang dikehendaki
bisn dipertnhanakan. “Horn™ pada serve ada dua jenis. Yaitu Horn “ X" dan Horn berbentuk

bilat ( meperti pada gambar di bawah ).
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Gambar 2.6 Servo Dengan Horn Bulat dan Servo Dengan Horn X

Sumber : http://www engineersgarage.com/

Pengendalian gerakan batang motor servo dapat dilakukan dengan menggunakan
metide PWM (Pulse Widih Modulation). Teknik ini menggunakan system lebar pulsa untuk
eigemudikan putaran motor. Sudut dari sumbu motor servo diatur berdasarkan lebar pulsa
v dikdrim melalui kaki sinyal dari kabel motor. Tampak pada gambar dengan pulsa 1.5 ms
pudi petlode selebar 2 ms maka sudut dari sumbu motor akan berada pada posisi tengah.
Seminbdn lebar pulsa OFF maka akan semakin besar gerakan sumbu ke arah jarum jam dan
seinnkin kecil pulsa OFF maka akan semakin besar gerakan sumbu ke arah yang berlawanan

Ao furum jam.

Penpondalian gerakan batang motor servo dapat dilakukan dengan menggunakan
melode PWM (Pulse Width Modulation). Teknik ini menggunakan system lebar pulsa untuk
wengemindikan putaran motor. Sudut dari sumbu motor serve diatur berdasarkan lebar pulsa
yaig dikinm melalui kaki sinyal dari kabel motor. Tampak pada gambar dengan pulsa 1.5 ms
paili periode selebar 2 ms maka sudut dari sumbu motor akan berada pada posisi tengah.
Semnkin lebar pulsa OFF maka akan semakin besar gerakan sumbu ke arah jarum jam dan

setnkin kool pulsa OFF maka akan semakin besar gerakan sumbu ke arah yang berlawanan

detgnn fnrum jam.




e 2§ e

k1 msi

Posisl Servo

Gambar 2.7 Sistem Lebar Pulsa Pada Putaran Motor Servo

Sumber : http://www engineersgarage.com/

44 I Regulator (Penurun Tegangan)
It legulator ialah pengatur kestabilan arus yang mengalir ke rangkaian elektronika,
dan menpendalikan arus basis pada transistor sehingga penguatan tegangan pada output

Laialston imengalami penurunan sesuai dengan pengaturan tegangan kemudi .

Susunan Kakl IC Regulator

Gnd© Out
 §2

78xx untuk regulator positif TOux untuk regulator negatif

Gambar 2.8 IC Regulator
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44  LOD (Liquid Crystal Display)

LD display adalah sebuah modul yang di dalamnya terdapat beberapa komponen
yaig disuman menjadi satu. Tampilan LCD terdiri dari dua bagian, yakni bagian panel LCD
ving terdiel dart banyak “titik” LCD dan sebuah mikrokontroller yang menempel dipanel
Y berfungul mengatur “titik-titik® LCD tadi menjadi huruf atau angka yang terbaca. Huruf
wind miphn yang akan ditampilkan dikirim ke LCD dalam bentuk kode ASCII, kode ASCII
i diterima dan diolah oleh mikrokontroller di dalam LCD menjadi ‘titik-titik> LCD yang
tethien sebngai hurof atau angka. Dalam display LCD terdapat 16 pin yang memiliki fungsi
Yy berhada

1§ 4~ : )
Gambar 2.9 Modul LCD Karakter 16x2

Tabel 2.4 Fungsi Pin pada Liguid Crystal Display (LCD)

No. Simbol Level Fungsi
| Vss - Tegangan Ground
2 Vee - Tegangan+5V
3 Vee - Penggerak LCD
4 RS H/L Register Sinyal

H = Membacadata
L = Menulisdata

6 E H.l Enable clock LCD




1 DBO H/L

B DB1 H/L

9 |  DB2 H/L

10 |  DB3 H/L Data bus

Il DB4 H/L

12 |  DBS H/L

13 DB6 H/L

14 DB7 H/L

15 V+BL H/L Tegangan backlight positif
16 V-BL H/L tegangan backlight Negatif

40 Nenwor Infrared (Infrared)

Infinred (TIR) detektor atau sensor infra merah adalah komponen elektronika yang
daput mengidentifikasi cahaya infra merah (infrared, IR). Sensor infra merah atau detektor
WA merah snat ini ada yagn dibuat khusus dalam satu module dan dinamakan sebagai IR
Nt Photomodules. TR Detector Photomodules merupakan sebuah chip detektor
Wlwimeinh digital yang di dalamnya terdapat fotodiode dan pengunat (amplifier). IR Detector
Fltomodules yang digunakan dalam perancangan robot ini adalah jenis TSOP (TEMIC
Semtvonduciors Optoelectronics Photomodules). TSOP ini mempunyai berbagai macam tipe

Aesinl dengan frekuensi carrier-nya, yaitu antara 30 kHz sampai dengan 56 kHz. Tipe-tipe

Sumber :http://www.arduino. web.id/

AR bewerta frekuensi carrier-nya dapat dilihat pada lampiran data sheet.




Gambar 2.10 Sensor Inframerad (Infrared)

L7 Photodioda

hotodioda digunakan sebagai komponen pendeteksi ada tidaknya cahaya maupun
dupnt digunakan untuk membentuk sebuah alat ukur akurat yang dapat mendeteksi intensitas
suliyn dibnwah 1pW/em?2 sampai intensitas diatas 10mW/cm2. Photodioda mempunyai
Sesiaid yang rendah pada kondisi forward bias, kita dapat memanfaatkan photo dioda ini
pudn kondint reverse bias dimana resistansi dari photodioda akan turun seiring dengan

Hsnnlinn cahaya yang masuk.

e
o

Gambar 2.11 Photodioda

Sumberhttp://wartawarga. gunadarma.ac.id
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Cun kerjo dua komponen diatas yaitu LED Memancarkan cahaya ke sebuah objek
dan Photodioda memancarkan cahaya dari pantulan objek tersebut. Rangkaian pemancar
fidied dait reslstor Sebagai pembatas arus serta LED Sebagai piranti yang meman carkan
calinyn Nedanglkan rangkaian penerima terdiri dari resistor Sebagopu/l-up tegangan dan

phisstodiode Nebagai piranti yang akan menerima pantulan cahaya LED obyek.

La
™
h 4 .
“Ta, LEO OTCRIODE
R
%0 kKoemparolor
.
é.wo é 22%
s

(iambar 2.12 Rangkaian Kombinasi IR LED dan Photodiode

Sumber : http:/’www. wartawarga. gunadarma.com’

1A Flowchart

Menurut Al-Bahra (2005,p263) dalam buku yang berjudul Analisis dan Desain
Sistei Informasi, menyebutkanbahwa: ” flowchart adalah bagan — bagan yang mempunyai
S108 yung menggambarkan langkah-langkah penyelesaian suatu masalah,

Ilowchart menolong analisis dan programmer untuk memecahkan masalah kedalam
Wamen - wwgmen yang lebih kecil dan menolong dalam menganalisis alternatif-alternatif lain

dulain pengoperasian. Adapun tujuan membuat Flowchart yaitu -

| Menggambarkan suatu tahapan penyelesaian masalah.
! Muombuat deskripsi proses secara sederhana, terurai, rapi dan jelas.
I Mompermudah membuat sistem dengan memanfaatkan simbol — simbol standart

ying telah ditentukan
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A0 Mlowchart Sistem

lowchart sistem dapat didefenisikan sebagai bagan yang menunjukkan arus
peketjnnn wecarn keseluruhan dari sistem. Beiéan ini menjelaskan urutan — urutan dari
piomedur  prosedur yang ada didalam sistem. Bagan alir sistem menunjukkan apa yang

shibhstfuban dinistem,

442 Flowchart Program

Muenurut Jogiyanto (2005:802) "Bagan alir program (program flowchart) merupakan
Bagan alie yang mirip dengan bagan alir sistem, yaitu untuk menggambarkan prosedur di
“ﬂllll aintem”

Hagan alir program dibuat dari dedivikasi bagan alir sistem. Bagan alir program
Sapat terdint dari dua macam, yaitu bagan alir logika program (program logic flowcharf) dan
llllmi ulli program komputer terinci (detailed computer program flowchart).

Tabel 2.5 Simbol Flowchart

FLOWCHART SIMBOL FUNGSI1

———u, | Terminator Simboluntuk permulaan atau akhir dari suatu

( __) program.

| Garis Alir
{Flow Line)

Arah aliran program

{ —) Preparation Prosesinisialisasi / pemberian harga awal

Proses perhitungan / proses pengolahan data

| Proses

/ 7 Hibeis Simbolyang menunjukkan pengolahan yang
dilakukan oleh komputer
a N\} I Perbandingan pernyataan, penyelesaian datayang
\v/,/ memberikan pilihan untuk langkah selanjutnya

(‘ OnPage Penghubung bagian - bagian flowchart yang berada

. Connector padasatu halaman
( Off Page Penghubung bagian - bagian flowchart yang
- Connector berbeda-beda padahalaman.

Sumber :http:/‘www.ndoware.com/
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38 Code Bascom AVR

[ ife Hoaseom AVR merupakan sebuah soffware yang digunakan untuk memprogram
ik tokontroler seknrang ini telah umum. Mulz;i dari penggunaan untuk kontrol sederhana
sl kontrol yang cukup kompleks, mikrokontroler dapat berfungsi jika telah diisi sebuah
PR pengisinn program ini dapat dilakukan menggunakan compiler yang selanjutnya di-
whiihinnd kedalam mikrokontroler menggunakan downloader. Salah satu compiler program
il wimnm digunakan  sekarang ini adalah Code Bascom AVR yang menggunakan
PRI nman bahasa Bascom AVR.

Code Hascom AVR mempunyai suatu keunggulan dari compiler lain, yaitu adanya
poud tmd, fanilitas ini memudahkan kita dalam inisialisasi mikrokontroler yang akan kita
pubakan, wehingga kita tidak perlu melihat datasheet untuk sekedar mengkonfigurasi
ik akontrolor

i e SRR i "
B TR R RO O v T
"L IR R B

g L v E

LA < |

Gambar 2.13 Tampilan Awal Code Bascom AVR

Vit fitur yang dimiliki Code Bascom AVR terbilang lengkap. Program ini
wetveliaknn interface hyperterminal didalamnya. Hyperterminal ini dapat digunakan untuk
Btk uiunikasi antara mikrokontroler dengan komputer. Walaupun proses pembakaran atau
petgisian program kedalam mikrokontroler terdapat tool tersendiri. Memiliki terminal
bominikanl serial yang terintegrasi dalam Code Bascom AVR sehingga dapat digunakan
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Wik membantu pengecekan program yang telah dibuat khususnya yang menggunakan
Pt liins komunikasi serial UART.
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Gambar 2.14 Tampilan Code Bascom Wizard AVR

tolde Bascom AVR merupakan yang terbaikbila dibandingkan dengan kompiler
tﬁﬂml!m yung lnin karena beberapa kelebihan yang dimiliki oleh Code Bascom AVRantara
Inin

| Menggunakan IDE (Intergrated Development Environment).

4 Puuilitns yang disediakan lengkap (meng-edit program, meng-compile program,
men-download program) serta tampilanya yang terlihat menarik dan mudah
dimengerti.  Dapat  mengatur  settingan  editor sedemikian rupa sehingga
membantumemudahkan kita dalam penulisan program.

! Mampu membangkitkan kode program secara otomatis dengan menggunakan
thallitus Code Bascom Wizard AVR.

4 Moemiliki faslitas untuk mendownload program langsung dari Code Bascom AVR
denpnn menggunakan hardwarekhusus seperti Atmel STKS500, Kanda System
NTIK200+ / 300 dan beberapa hardsware lain yang telah didefinisikan oleh Code
Hiveom AVR.

8 Memiliki fasilitas debugger sehingga dapat menggunkan software compiler lain

untik mengecek kode assembler-nya, contohnya AVRStudio.
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f Memiliki terminal komukasi serial yang terintregasi dalam Code Bascom AVR
seliinggn dapat digunakan untuk membantu pengecekan program yang telah dibuat
= klimusnyn yang menggunakan fasilitas komunikasi serial UART.

ko Neluln i, CodeVisionAVR. juga menyediakan sebuah fool yang dinamakan dengan

3 Ll Cemeraror atau CodeWizard AVR. CodeWizard AVR merupakan salah satu fasilitas

M dinedinkan oleh CodeVision AVR yang dapat digunakan untuk mempercepat penulisan
R m proginm. Dengan CodeWizard AVR secara otomatis akan dibuatkan kerangka
£ Hagm melalui menu — menu yang disediakan. Fasilitas ini sangat membantu terutama

bl lupn dengan nama regisfer yang akan dgunakan untuk mengatur mode kerja fitur-fitur
#ili dulam mikrokontroler.
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BAB 3
ANALISA DAN PERANCANGAN

A1 Aunlisiy Permasalahan

- Annlinn dilakukan pada sistem perangkap ikan dan penghitung jumlah ikan yang
. k dalam perangkap, pada umumnya untuk menangkap ikan masih menggunakan cara
! :' m winsth manual dan sangat memakan waktu yang sangat banyak. Yakni harus memasang
: hup tkan atau bubu harus setiap saat mengecek dan mengangkat perangkap ikan untuk
| wpukah perangkap sudah berisi ikan atau tidak. Sehingga perangkap ikan banyak
Menpalami kerusakan dan jaring yang selalu putus.
Werdunarkan ide tersebut maka pada penelitian ini akan dirancang sebuah system
" gubap tkan dan penghitung jumlah ikan yang masuk dalam perangkap ikan otomatis
i sih mikiokontroler. Selain otomatis sistem yang akan dirancang ini juga dilengkapi
i LD (liguid crystal display) yang di desain untuk memberikan informasi kepada
I bahwa perangkap atau bubu sudah berisi ikan atau belum dengan penghitungan
e yang akan tampil pada layar LCD.
Nistem yang akan dirancang ini bekerja secara otomatis. Disaat ikan masuk ke dalam
{1 wtan bubu, maka ikan tidak dapat keluar lagi, kemudian sensor akan bekerja untuk

iy Ikan yang masuk ke dalam jaring yang selanjutnya akan di angkat oleh motor

Algoritma Sistem

Algoritma sistem adalah aliran proses kerja sistem yang merupakan aliran input
sttt dnlam hal ini adalah proses kerja sistem perangkap ikan dan penghitung jumlah
ik dalam perangkap ikan dengan metode otomatis. Aliran proses dimulai dari
-' A wistem dan menempatkan sistem perangkap ikan dan penghitung jumlah ikan
' nmik dalam perangkap ikan dalam posisi standby. setelahitu program akan membaca
1 senn i sekitar perangkap ikan dan penghitung jumlah ikan yang masuk dalam

tkan lalu sistem akan mengendalikan motor servo.
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Aktifkansistemperangkap
ikan dalam posjsi stanby

.

Deteksi ikan pada sensor

:

Tampilkan hasil pada LCD

Gerakan motor satu untuk
pembatas ikan

h 4

Gerakan motor dua untuk
menjaring ikan

Kembalikan ke posisi awal

Gambar 3.1 Algoritma Sistem
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3.3. Flowchart Sistem Alat Perangkap Ikan

Baca Data
Sensor

kan

terdeks
i :,E

Len End

menampitican
jumialy ikan

Penutup

Aeif /

(2)

Gambar 3.2 Flowchart Sistem Perangkap Tkan

Flowchart program diatas di mulai dari start, selanjutnya program akan
menginisialisasi port input output. Kemudian pragram akan membaca data dari sensor, jika
ikan tidak terdeteksi oleh sensor maka program akan membaca kembali data dari sensor. Jika

ikan tereteksi maka program akan menampilkan pada LCD jumlah ikan yang lewat.

Selanjutnya motor servo 1 akan berputar sejauh 90° dan selajutnya program akan
menunda selama 2 detik, kemudian motor servo 2 aktif 180°. Selanjutnya program akan
menunggu selama 1 detik dan program akan kembali ke posisi awal pada pembacaan data

Sensor.

Algoritma yang ditampilkan pada gambar 3.2 di terjemahkan dalam bahasa Basic
seperti gambar berikut :
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Enable Interrupts

Locate 1 , 1
Led "penelitian”
Locate 2 , 1

Lcd "Disigner'

Wait 2

Do
Gosub Tampil
If Pina.l = 0 Then Gosub Infrared

Loop

Tampil:

Cls

Locate 1 , 1

Led "Jumlah ikan”
Locate 2 , 1

Led ;X

Waitms 200

Return

Infrared:

Bitwait Pina.l , Set
Incr &

Wait 1

Gosub Motor_servo
Return

Motor servo:
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For Y = 30 To 7 Step -1

Servo(l) = Y

Next f
Wait 2

Servo(2) = 12

Wait 2

Servo (2) = 37

Wait 2

Eor ¥ = 97 To 30 Step 1
Servo(l) = Y

Next

Return

3.4. Pemodelan dan Perancangan Sistem
3.4.1 Diagram Blok Sistem

Blok diagram system menggambarkan konfigurasi input proses dan output. Dalam hal
iniran cangan yang dibuat mengunakan dua buah input, yang mana input pertama adalah
sebagai listing program mikrokontroler untuk perangkap ikan, dan yang kedua adalah sensor
infrared (fed dan photodioda) yang mendeteksi ikan. Pada bagian proses dibangun rangkaian
mikrokontroler ATmega8535 yang berfungsi mengendalikan semua perangkat /O yang
tethubung. Pada bagian output komponen akan tampil pada layar LCD yaitu ketika ikan
masuk dalam perangkap maka sensor akan bekerja secara otomatis,dan hasil di tampilkan
pada layar layar display LCD sebagai penampil informasi dan motor servo sebagal pembatas

ikan yang sudah masuk dan sebagai pengendali jaring untuk mengangkat ikan.
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OUTPUT

MOTOR SATU
INPUT PROSES (Penutup)

b4

y

MIKROKONTROLER MOTOR DUA
(Jaring)

SENSOR

A 4

DISPLAY LCD

Berdasarkan diagram blok sistem gambar 3.3 urutan kerja dari perangkat dapat
dijelaskan sebagai borikut :
1. Sensor Infrared; Berfungsi untuk mendeteksi ikan yang masuk dalam perangkap.
2. Motor Servo, Berfungsi untuk menggerakkan penutup dan jaring untuk menangkap
ikan.

3. LCD; Berfungsi untuk menampilkan Jumlah ikan yang masuk ke dalam perangkap.

3.4.2 Rangkaian Display LCD 16x2

Display lcd merupakan salah satu output system dimana display akan menampilkan

jumlah ikan yang melewati sensor. Tampilan LCD jenis ini adalah 2x16 karakter.




5V T
| RVY 18 | %}
.. . ] 1 B E—

Gambar 3.3 Rangkaian Display LCD

3.4.3 Rangkaian Sensor/nfrared
Sensor yang digunakan adalah sensor infrared (led dan photodioda), dimana sensor
akan merubah kode infrared yang diterima menjadi sinyal — sinyal listrik. Kode yang dikirim

oleh sensor akan dihubungkan ke port input mikrokontroler.

SENSOR INFRARED
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% ﬁ; HY
.___A_"..‘n..*-L—- - e

Eigcrdpei il I K e 1.':3‘
ol T
{'.‘rfi 3
) m : e
P=OTINNGE e TR
T R
05 05
i Y om
CTIORD f.) ik

Gambar 3.4 Rangkaian Sensor Infrared(lLed danPhotodioda)
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3.4.4 Rangkaian Motor Servo
Pada perancangan ini motor servo yang di gunakan motor servo standart 180 derajat,
di mana nanti motor servo akan di putar ke kanan dan di putar ke kiri tergantung dari pada

pulsa yang di kirim oleh mikrokontroler.

EﬂW J
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AEVELAPLR

T A
[ NP S

Gambar 3.5 Rangkaian Motor Servo 180 Derajat

V{c REGULATOR

3.4.5 Rangkaian Keseluruhan

Rangkaian keseluruhan berdasarkan input dan output komponen yang merupakan
gabungan dari seluruh komponen - komponen yang digunakan pada rangkaian di bawah
terlihat rangkaian keseluruhan yaitu, sebuah IC regulator yakni sebagai penurun tegangan,
empat buah mikrokontroler Atmega8535, satu buah LCD yang berpungsi sebagai
menampilkan informasi jumlah ikan yang masuk dalam perangkap. Tiga buah sensor infrared

fled dan photodiode). Dua buah motor servo dan komponen — komponen pendukung lainnya.
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LCD16 X2

e ERT

Gambar 3.6 RangkaianKeseluruhan

3.4.6 Perancangan Program

Seperti yang telah di jelaskan pada Bab 1 dam 2 dimmnaffengbimiiksokeninler,pada
sistem perangkap ikan dan penghitung jumlah ikan yang masuk dalam perangkap adalah
sebagai pengendali dan pengatur seluruh kinerja komponen. Maka program yang di buat akan
di masukkan ke dalam mikrokontroler, sebagai pusat seluruh sistem program di rancang
dengan memanfaatkan aplikasi Bascom AVR. Dengan menggunakan pemrograman berbasis
bahasa Bascom AVR, pemilihan aplikasi pendukung mempermudah pembuatan. Selain itu
metode dalam pembuatan program juga perlu di perhatikan untuk memperkecil kesalahan dan
mempermudah pemeriksaan, pada perancangannya proses pemrograman di bagi menjadi 2

tahap, yaitu pembuatan listing program dan penginstalan program.
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3.4.7 Gambar Rancangan Alat

Gambar 3.7 Rancangan alat terlihat dari atas

Gambar diatas adalah rancangan fisik alat dimana pada bagian atas terdapat pembatas
ikan yang di kendalikan oleh motor servo 1 dan jaring atau tangguk yang di kendalikan oleh
servo 2. Pada bagaian sisi kiri terdapat display LCD sebagai penampil jumlah ikan dan di
sebelah nya adalah sistem minimum AT Mega8535, pada bagian dalam terdapat 3 buah
sensor infrare tepatnya di bawah motor servo | sebagai penghitung jumlah ikan yang

melewati pembatas tersebut. Untuk lebih jelasnya dapat di lihat pada gambar di bawah .
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Gambar 3.8 Rancangan alat terlihat dari depan

Gambar di atas adalah rancangan fisik alat terlihat dari depan, posisi alat dalam ke
adaan sianby. Pembatas ikan atau penutup terletak di atas perangkap dan akan menutup

ketika sensor sudah membaca ikan yang masuk.
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BAB IV
IMPLEMENTASI DAN PENGUJIAN

Pengujian sistem yang dilakukan pada péngendali perangkap ikan dan penghitung
ikan otomatis berbasis mikrokontroler, bertujuan untuk mengetahui dan memperoleh hasil
yang seuai dengan teori yang telah direncanakan.Sebelum melakukan pengujian pada sistem
yang telah dibuat, terlebih dahulu akan dibahas kebutuhan sistem yang digunakan dalam

pengoperasian berbasis mikrokontroler.

4.1 Kebutuhan Sistem
Adapun kebutuhan sistem dalam hal ini adalah komponen-komponen yang digunakan
dalam rancangan dan fasilitas-fasilitas pendukung untuk mewujudkan rancangan. Adapun

uraian komponen-komponen dan fasilitas pendukung adalah sebagai berikut

4.1.1 Perangkat Yang DibutuhkanUntuk Proses Pembuatan
Peralatandibedakanmenjadi 2 (dua) bagianbesar, yaitu
L. PerangkatKeras
a. PerangkatKomputer
b.  Perangkat Kelistrikan atau toolset
c.  Mesinbor, gergaji
d.  Downloader

2. Perangkatlunak

a. Sistem Operasi

b. Software Eagle

c. Bascom AVR

d. Software SketchUp

Software Proteus 8.0
£ ProgISP versi 1.72

4.1.2 Komponen
Komponen Pembentuk sistem juga dibedakan atas dua bagian besar, yaitu :
1. Perangkat Keras (Rangkaian control sistem)

a. Mikrokontroler ATMega8535.
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4.2

sistem termasuk menjalankan sistem Adapun tahapan-tahapan implementasi dapat diuraikan

=

B 0

—-

= @ ™ o

Sensor Infrared dan photodioda.
IC Regulator LM7805.
Papan PCB

Resistor

Adaptor 12V,
Kapasitor.

Sensor Infrared.

Push Button.

LED

Relay

Kabel-kabel.

Perangkat Lunak

a.
b.

Program

Bahasa Basic yang di compilemenjadi kodemesin dengan Bascom AVR.,

Implementasi Sistem

Yang dimaksud dengan implementasi sistem adalah tahapan dalam merealisasikan

sebagai berikut :




Gambar 4.1 Rangkaian Sistem Minimum

Gambar di atas menunjukkan rangkaian sistem minimum yang sudah terpasang pada

setiap komponen- komponen yang terpasang pada perangkap ikan.

Gambar 4.2 Tampilan Layar Display LCD
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Gamabar 4.2 di atas menampilkan jumlah ikan yang masuk ke dalam perangkap
yang di tampilkan pada layar LCD.

4.2.1 Implementasi Rancang Bangun Alat Perangkap dan Penghitung Ikan Otomatis

Pada implementasi rancang bangun alat perangkap ikan otomatis ini akan dibahas
tentang bagaimana pengaplikasikan dari alat perangkap ikan otomatis tersebut. Berikut
keterangannya. _

Sebagai perangkap ikan , dibuat miniatur model alat perangkap ikan otomatis dengan
bahan plastic kaca (akrilik). Dimana didalam alat perangkap ikan otomatis memasanng
sensor infrared dan photodiode untuk mendeteksi adanya ikan yang masuk dalam perangkap
dan sudah terjaring . Untuk penampil hasil adanya objek terdeteksi (ikan) menggunakan layar
display LCD.Untuk pemberi indicator adanya ikan terdeteksi.

4.2.2 Hasil Rancangan
Pada gambar 4.1 dibawah ini dapat diperlihatkan hasil dari rancang bangun

keseluruhan alat perangkap dan penghitung ikan otomatis berbasis mikrokontroler.

Gambar 4.3 Hasil Rancangan
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ikan otomatis berbasis mikrokontoler. Adapun gambaran dari alat tersebut adalah sebagai i

4.2.3 Hasil Penerepan ‘
berikut :

Berikut ini merupakan (capture) dari hasil perancangan alat perangkap dan penghitung

Gambar 4.4 Rancang Bangun Alat Kendali Otomatis

Pada gambar 4.4 dapat diperlihatkan rancang bangun alat dalam ke adaan menjaring

ikan.
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Gambar 4.5 Proses Sensor Mendeteksi Tkan

Adapun keterangan gambar di atas adalah sebagai berikut :

1. Sensor Infrared
2. Jaring
3. TIkan

43  Pengujian
Pada bagian ini terdapat beberapa bagian-bagian yang dilakukan pengukuran serta

pengambilan data-data tegangan. Berikut keterangannya.

4.3.1 Pengujian IC Mikrokontroler

Pada pengujian ini dilakukan pengukuran pada tiap pin-pin mikrokontoler, dimana
pengukuran merupakan suatu cara untuk memperoleh data dari tiap pin serta untuk menguji
apakah rangkaian mikrokontroler telah terhubung dengan datasheet maupun data program.
Berikut ini adalah tabel hasil dari pengukuran mikrokontroler.
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Tabel 4.1 Hasil Pengukuran Mikrokontroler

Pin UkuranTegangan <  Pin UkuranTegangan
(PBO) 25 (TXD)PD1 0,20
(PB1) 2.5 (RS)PD2 3,6
(PB2) 0.18 (E)PD3 3.8

~ (PB3) 0.5 (D4)PD4 3.6
(PB4) 0.18 (D5)PD5 3.9
(PBS5) 0.5 (D6)PD6 3.9
(PB6) 0.27 (D7)PD7 3,9
VvCC 5,01 (PC2) 0.01

(GND)31 0.01 (PC3) 4.99

(XTAL2) 0.5 (PC4) 0.04

(XTAL1) 0.6 (PCS) 0,03

(RX)PDO 0.5 (PCo) 0,5

15 035 35 1,5

16 0.35 36 0.27
17 0.34 37 4.80
18 0.31 38 0.27
19 0.34 39 0.23
20 0,24 40 4,80
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4.3.2 Hasil Pengujian Sensor Infrared Pada Alat Perangkap Ikan Otomatis

Pengujian alat pengendali otomatis pada perangkap ikan akan dilakukan beberap

pengujian. Berikut ini adalah tabel dari pengujiafx alat pengendali perangkap ikan otomatis.

Tabel 4.2 Hasil Pengujian Alat Pengendali

Tegangan (Volf)
Sensor Infrared
Aktif Tidak Aktif
Infrared 1 0,5 4,80
Infrared 2 0,5 4,80
Infrared 3 0,5 4. 80
Infrared 4 0,5 4,80

4.4 Kelemahan dan Kelebihan Sistem

Adapun kelemahan dan kelebihan dari perangkap ikan otomatis berbasis

mikrokontroler adalah sebagai berikut

4.4.1 Kelemahan

1. Sistem ini dapat mendeteksi ikan lain atau benda lain yang menghalangi sensor.

2. Sistem ini tidak dapat menghitung ikan sekali banyak.

4.4.2 Kelebihan

3. Dapat mengetahui berapa banyak jumlah ikan yang masuk ke dalam perangkap di

dalam jaring,

4. Sistem ini berkerja dengan otomatis .
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BAB S5

KESIMPULAN DAN SARAN

5.1 Kesimpulan
Dari hasil pengujian perangkap ikan dan penghitung ikan otomatis ini dapat diambil
beberapa kesimpulan, antara lain sebagai berikut :
1. Rancangan sistem perangkap ikan secara otmatis dapat bekerja secara baik, yakni
dapat membuka dan menutup pintu secara otomatis dengan sendirinya.
2. Rancangan sistem penghitung ikan otomatis dan informasi yang ditampilkan pada
display berfungsi sebagai penampil jumlah ikan yang di tangkap.
3. Penambahan rancangan sensor infrared dan photodioda pada sistem yang dibuat
dapat mendeteksi ikan yang masuk ke dalam perangkap ikan.
4. Penyelarasan keseluruhan komponen yang dirangkai pada setiap perangkap ikan
berjalan secara kontinu atau berkelanjutan sehingga jalannya setiap komponen

yang terpasang bekerja dengan baik.

5.2 Saran
Adapun saran untuk para peneliti yang ingin mengembangkan alat perangkap ikan
dan penghitung ikan otomatis ini adalah :

1. Pada implementasinya alat perangkap ikan ini diuji untuk keadaan air yang tenang,
pengujian pada kondisi air dengan arus yang tinggi belum diterapkan, sehingga, jika
perangkap ikan ini diaplikasikan, akan lebih baik jika diterapkan pada keadaan air
dengan arus yang tinggi dan dengan kedalaman yang tiggi pula.

2. Peralatan ini tidak menyediakan komponen penghitung beban, untuk itu akan lebih baik
jika didalamnya diberikan komponen menghitung beban ikan, yang tentunya

menggunakan algoritma yang sesuai.
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LISTING PROGRAM

Sregfile "m8535.dat"
Scrystal = 8000000

Config Porta.l Input
Config Portb.0 = Qutput
Output
Config Lecdpin = Pin , Db4 = Portd.3 , Db5 = Portd.4 , Dbé

Portd.b ; Db7

I

It

Config Portb.l

Portd.6 , E = Portd.2 , Rs = Portd.l
4
Config Led = 16 * 2

i

Config Lcdbus

Cursor Off

gls

Config Servos = 2 , Servol = Portb.0 , Servo2 = Portb.l ,
Reload = 50

Servo (1) = 30
Servo (2) = 37

Dim X As Byte

Dim Y As Byte

Dim Z As Byte
Enable Interrupts
Locate 1 , 1

Lcd "penelitian"”
Locate 2 , 1

Lecd "Disigner™
Wait 2

Do

Gosub Tampil

If Pina.l = 0 Then Gosub Infrared
Loop

Tampil:

Cls

Locate 1 , 1

Led "Jumlah ikan"







