BAB I

PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Perkembangan kecanggihan teknologi mesin mekanik saat ini melaju dengan
pesat. Hal itu teridentifikasi dengan banyaknya mesin mekanik yang dikendalikan
oleh perangkat elektronika. Pengotomatisan proses dalam industri, merupakan
upaya untuk meningkatkan produktivitas, unjuk kerja, serta keamanan kerja.
Perkembangan kecanggihan teknologi banyak dihasilkan dari panggabungan dua
disiplin ilmu, mesin mekanik dan elektronika yang dikenal dengan nama
mekatronika atau mechatronics. Mechatronics adalah kombinasi yang sinergi dari
teknik mesin ("mecha" singkatan dari mechanisms, yang dimaksud adalah
machines berarti ‘move’ atau 'gerak'), teknik elektro ("tronics" dari electronics),
dan teknik komputer. Tujuan dari ilmu ini adalah mempelajari sistem otomasi dari
sudut pandang ilmu teknik dan sistem kontrol hybrid (gabungan dari disiplin ilmu
itu). (http://en.wikipedia.org/wiki/mechatronic, 20 Mei 2007)

Penerapan teknologi otomasi tersebut sudah selayaknya diterapkan juga dalam
dunia pendidikan yang dari sanalah pengembangan-pengembangan berikutnya
dapat dihasilkan. Penerapan teknologi otomasi ini dapat diterapkan dalam proses
belajar mengajar dalam laboratorium-laboratorium milik universitas.

Laboratorium Fisika Dasar Universitas Muhammadiyah Surakarta telah
memiliki alat-alat yang tergolong baik kualitasnya dan telah memenuhi standart

dalam dunia pendidikan tinggi. Namun, alat-alat itu memang harus diakui bukan



buatan sendiri melainkan membeli dari pihak luar. Alat-alat itu memang baik

mutunya dipandang dari segi keilmuan sangat mengena pada prinsip dasar

ilmunya. Tetapi selain mahal harganya, alat ini tergolong masih manual sehingga
terkadang ada alat percobaan yang cara penggunaannya cukup merepotkan
mahasiswa praktikan.

Percobaan  Viscositas Stokes merupakan contoh percobaan yang
penggunaannya cukup merepotkan mahasiswa praktikan. Pada tata laksana
percobaannya, mahasiswa praktikan dapat menentukan kekentalan zat cair (oli)
dengan rumus Stokes. Dengan langkah awal mencari berat jenis zat cair (oli) (po)
dan berat jenis bola (pb), dengan cara menimbang sejumlah sampel oli dan
sejumlah bola yang akan digunakan. Lalu memasukkan bola dalam tabung gelas
yang berisi oli yang mempunyai ketinggian permukaan tertentu. Lalu mahasiswa
praktikan mencatat waktu yang ditempuh bola dari permukaan oli hingga dasar
tabung gelas. (Tim Fisika Dasar UGM,1999)

Dapat dibayangkan dari langkah-langkah percobaan tersebut memakan banyak
waktu, dan hasil percobaan tersebut kurang teliti. Ketidaktelitian itu terutama
terletak pada :

1. Saat menimbang oli dan bola, karena mahasiswa praktikan harus menimbang
dan mengukur dengan cara manual yang merepotkan dan memerlukan waktu
lama sehingga sangat mungkin terjadi ketidaktelitian.

2. Saat mengukur waktu yang ditempuh bola dari permukaan zat cair hingga
dasar tabung gelas. Mahasiswa praktikan dituntut konsentrasi tinggi untuk

melakukannya karena harus berkonsentrasi pada dua alat yaitu bola yang yang



dijatuhkan dan alat ukur waktu (stopwatch) yang dibawanya, sehingga sangat

mungkin terjadi ketidaktelitian apalagi waktu yang ditempuh bola itu

tergolong sangat singkat yaitu antara 0,3-1,2 detik.

Dari uraian di atas, maka perlu adanya suatu alat yang dapat memudahkan
mahasiswa praktikan dalam melakukan percobaan dan mempunyai hasil yang
lebih teliti namun tanpa meninggalkan konsep dasar keilmuannya. Untuk itu, alat
tesebut perlu dikembangkan dengan jalan dibuat sistem otomasi dengan berbasis

microcontroller AT89S52.

1.2 Tujuan Penelitian
1. Desain dan pembuatan “ Viscometer Stokes dengan sistem otomasi dengan
berbasis microcontroller AT89S52 ” dengan kontrol mekanisme sistem
geraknya, meliputi :
a. Pembuatan dan perancangan sistem kontrol yang berbasis microcontroller.
b. Pembuatan kontrol sistem komputer dengan menggunakan bahasa
pemrograman assembly.
c. Pengkompile program dari bahasa assembly ke bahasa heksa dengan
menggunakan bantuan software ASM-51 dan flashing program dengan
bantuan software ISP (In System Programming).

2. Analisis ketelitian atau keakuratan hasil pengukuran dengan sistem otomasi.



1.3 Batasan Masalah

Tugas Akhir ini adalah pembuatan alat sekaligus analisis-analisisnya,

sehingga bagian dari masalah yang diangkat cukup komplek. Untuk itu batasan

masalah dalam Tugas Akhir ini yaitu sebagai berikut:

1.

Sistem kontrol otomatis dibuat untuk proses-proses yang berulang saja yaitu
menyangkut proses pembacaan waktu saat bola jatuh ke dalam oli.

Sistem ini dibuat dengan ketelitian dan berusaha meminimalkan kesalahan.
Sistem ini hanya dapat melakukan pembacaan hasil pengukuran dengan

variabel waktu yang tercatat dalam seven segment display.

1.4 Manfaat Penelitian

1.

Manfaat Penelitian dalam tugas akhir ini adalah sebagai berikut :

Desain dan perancangan alat ini diharapkan nantinya dapat dimanfaatkan
dengan baik oleh Laboratorium Fisika Dasar UMS untuk pelaksanaan
praktikum yang berkelanjutan.

Penelitian ini diharapkan dapat menjadi motivasi bagi mahasiswa dalam
mengembangkan ilmu dan teknologi, serta dapat dijadikan acuan untuk
penelitian berikutnya yang lebih komplek dengan memanfaatkan program
komputer untuk visualisasinya.

Peneltian ini diharapkan dapat membuka wacana baru untuk pengembangkan
sistem kontrol otomatis pada alat-alat praktikum yang lain baik di
Laboratorium Fisika Dasar UMS maupun laboratorium-laboratorium lain

milik UMS.



4. Perancangan dan pembuatan roboviscometer ini hendaknya dapat
dikembangkan lagi menjadi lebih canggih lagi sehingga untuk dapat

digunakan untuk alat uji kekentalan zat cair sesuai standar internasional.

1.5 Metode Penelitian

Metode yang digunakan dalam pelaksanaan kegiatan ini adalah :
1. Metode studi pustaka

Merupakan sebuah metode dengan mencari data dari literatur yang
dibutuhkan, antara lain dengan membaca dan mempelajari buku yang terkait
dengan perancangan alat tersebut.
2. Metode observasi lapangan

Merupakan sebuah metode penelitian dengan mencari data langsung dari
lapangan yang nantinya dapat digunakan sebagai acuan untuk desain perancangan
alat, analisis perhitungan, pembuatan alat dan sekaligus proses pengujiannya.
3. Metode eksperimen dan rancang bangun

Metode eksperimen yaitu merupakan suatu metode yang digunakan untuk
melakukan percobaan-percobaan untuk menuju kesempurnaan alat, mulai dari
pengujian perangkat keras maupun perangkat lunaknya (hardware maupun
software)

Metode rancang bangun yaitu metode yang digunakan untuk mendesain

bentuk mekanik roboviscometer.



4. Browsing internet

Merupakan metode mencari data-data dari internet baik berupa jurnal-jurnal
ilmiah yang berhubungan dengan penelitian maupun spesifikasi komponen-
komponen yang akan digunakan pada alat.
5. Metode penyimpulan

Merupakan metode pengecekan akhir dari hasil analisis.

1.6 Sistematika Pelaksanaan

Bab I membahas tentang roboviscometer secara umum, yang terbagi dalam
sub bab: latar belakang, tujuan, batasan masalah, manfaat penelitian, metode
pelaksanaan dan sistematika penulisan.

Bab II menjelaskan tentang dasar teori yang berkaitan dengan robot, sistem
kontrol dan pengukuran.

Pada bab III memuat blok diagram secara umum, perancangan perangkat
keras, pemrograman perangkat keras dengan menggunakan bahasa assembly,
pemilihan jenis motor yang digunakan, pembuatan driver penggerak motor DC,
dan diagram alir program.

Bab IV menjelaskan tentang perancangan perangkat keras dan perangkat lunak
serta cara mengompilasi program dan proses pemasukkan data ke microcontroller.

Bab V menjelaskan tentang pengujian hardware dan software pada
perancangan roboviscometer.

Bab VI berisi tentang kesimpulan menyeluruh tentang roboviscometer, baik
kelebihan dan kekurangan hasil pembuatan serta saran untuk mengembangkan

aplikasi roboviscometer.



