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Peraturan dan Tata Tertib Praktikum

1. Sebelum mengikuti praktikum, Pendaftar wajib mengikuti Kegiatan Belajar
Mengajar (KBM) Mata Kuliah Mikrokontroler yang telah ditetapkan.
2. Setiap Praktikan diwajibkan mematuhi "Peraturan dan Tata Tertib Praktikum™ ini.
3. Sebelum melaksanakan praktikum, Praktikan diwajibkan menguasai dasar teori dari
percobaan yang bersangkutan.
4. Selama proses praktikum:
a. Praktikan wajib memakai baju/kaos (atasan) berkerah dan bawahan yang rapi.
b. Setiap Praktikan diwajibkan memiliki buku petunjuk praktikum dan Kartu
Tanda Praktikum (KTP) yang harus dilengkapi dengan pas foto.
c. Praktikan harus hadir di laboratorium lima menit sebelum praktikum dimulai
dan menyerahkan KTP kepada asisten yang bertugas.
d. Toleransi keterlambatan maksimal 30 menit dari waktu percobaan dimulai.
e. Apabila terlambat lebih dari waktu yang telah ditetapkan maka dianggap telah
mengundurkan diri kecuali telah mendapat rekomendasi dari Dosen Pengampu
Mata Kuliah Mikrokontroler.
f. Tidak diijinkan untuk pindah kelompok kecuali telah mendapat rekomendasi
tertulis dari Dosen Pengampu Mata Kuliah Mikrokontroler.
g. Praktikan harus menyediakan sendiri alat-alat tulis yang diperlukan.
h. Selama di dalam laboratorium, Praktikan dilarang makan, minum, dan merokok
serta harus menjaga ketertiban.
I. Untuk setiap percobaan sudah disediakan alat, tempat dan bahan sendiri yang
tidak boleh diubah, diganti, atau ditukar kecuali oleh asisten yang bersangkutan.
J. Apabila menjumpai kesalahan, kerusakan, atau ketidaksesuaian dengan buku
petunjuk praktikum, Praktikan harus segera melapor pada asisten.
k. Setelah selesai menyusun rangkaian sesuai dengan buku petunjuk praktikum,
Praktikan harap segera melapor pada asisten, dan dilarang menghubungkan
rangkaian dengan sumber tegangan sebelum mendapat ijin dari asisten yang

bersangkutan.



5. Praktikan terkena sanksi gugur apabila:
a. Tidak mengikuti praktikum sesuai jadwal yang telah ditetapkan.
b. Tidak mengikuti satu atau lebih percobaan dalam satu praktikum.
c. Mendapatkan nilai akhir rerata dibawah 60 untuk semua percobaan dalam

Praktikum Mikrokontroler ini.

Dosen Pengampu Mata Kuliah

Mikrokontroler,

Happy Nugroho, S.T., M.T.
NIP. 19851229 201803 1 001



LAB 3.
Manipulasi Data 1/O (Part I)

Asisten Percobaan :
NIM

Tanggal Percobaan :




Lab 3. Manipulasi Data 1/O (Part I)
Latihan menggunakan Matrix Push Buttons (keypad) berdimensi 4x3 dan Display LMO016.
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Gambar 7. Rangkaian skematik kontrol keypad

Langkah mempersiapkan Alat dan Bahan, yakni:

1.
2.

Laptop yang telah ter-install aplikasi Proteus 8 Professional dan Code Vision AVR!
Merancang Rangkaian Skematik seperti terlihat pada Gambar 7, menggunakan aplikasi
Proteus 8 Professional pada laptop masing-masing!

Menuliskan "Coding" seperti terlihat pada Gambar 8 ke dalam aplikasi Code Vision
AVR!

Meng-Upload "Coding" yang telah dituliskan, ke dalam desain rancangan Rangkaian
Skematik kalian masing-masing!

Screenshoot atau Capture hasilnya! seperti tampak pada Gambar 9.

Meng-Upload file (fullscreen!) dalam bentuk format *.pdf ke Google Classroom,
antara lain:

a. Rangkaian Skematik

b. Coding

c. Hasil Capture




Adapun Coding yang digunakan dalam Modul Lab 3 (kontrol keypad) adalah:
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17 led_gotoxy(T,0);
18 led putchaz ('1');
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22 led_gotony (7,007
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27 led_gotoxy(T,0);
28 led_putchaz ('77);
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32 led_gotoxy(T,0);
33 led_putchaz ("*');
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Code Information may be incomplete, as the file was modified since last Compile/Build
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36 s kolom 2 B

37 BORTA=0511111101;

38 delay us(s);

39

40 1f(PINA.4=—0)

418 {

42 led_gotoxy(7,00;

143 led_putchar ('2');

41 '

45 ||| elee if(pTNA.5=0)

46 |8 {

47 led_gotoxy (7,007

48 led_putchar ('5');
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sifE ¢

52 led_gotoxy(7,0);
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58 led putchar ("0
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67 led_gatoxy(7,0);

68 led_putchar('3');

69|

Code Information may be incomplete, as the file was modified since last Compile/Build
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Gambar 8 (a) (b) (c). Coding untuk menuliskan instruksi pada Code Vision AVR

Hasil Capture Percobaan Lab 3 (kontrol keypad), yakni:
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Gambar 9. Contoh hasil percobaan Lab 3




LAB 3.
Manipulasi Data 1/O (Part II)

Asisten Percobaan :
NIM

Tanggal Percobaan :




Lab 3. Manipulasi Data 1/0O (Part 1)
Latihan menggunakan Push Buttons 8 unit sebagai input, untuk menampilkan karakter

bertipe data char pada Display LMO016.

Push
Buttons
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Gambar 10. Rangkaian skematik kontrol push buttons

Langkah mempersiapkan Alat dan Bahan, yakni:

1.
2.

Laptop yang telah ter-install aplikasi Proteus 8 Professional dan Code Vision AVR!
Merancang Rangkaian Skematik seperti terlihat pada Gambar 10, menggunakan
aplikasi Proteus 8 Professional pada laptop masing-masing!

Menuliskan "Coding" seperti terlihat pada Gambar 11 ke dalam aplikasi Code Vision
AVR!

Meng-Upload "Coding™ yang telah ditulis, ke dalam desain rancangan Rangkaian
Skematik kalian masing-masing!

Screenshoot atau Capture hasilnya! seperti tampak pada Gambar 12.

Meng-Upload file (fullscreen!) dalam bentuk format *.pdf ke Google Classroom,
antara lain:

a. Rangkaian Skematik

b. Coding

c. Hasil Capture




Adapun Coding yang digunakan dalam Modul Lab 3 (kontrol push buttons) adalah:
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Gambar 11 (a) (b). Coding pada Code Vision AVR
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Hasil Capture Percobaan Lab 3 (kontrol push buttons), yakni:

3 LED_PushButton - Proteus 8 Professional - Schematic Capture
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Gambar 12. Contoh hasil percobaan Lab 3
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LAB 4.
Manipulasi Data 1/O (Part I1l)

Asisten Percobaan :
NIM

Tanggal Percobaan :




Lab 4. Manipulasi Data 1/0O (Part I)

Latihan menggunakan Push Buttons 8 unit sebagai input, untuk menampilkan angka atau

bilangan ke dalam Display seven segment 7S-MPX1-CA.

75-MPX1-CA

hbutton.pdsprj
hbutton.pdsprj
universitas

5/4/2020

Gambar 13. Rangkaian skematik kontrol push buttons

Langkah mempersiapkan Alat dan Bahan, yakni:

1. Laptop yang telah ter-install aplikasi Proteus 8 Professional dan Code Vision AVR!

2. Merancang Rangkaian Skematik seperti terlihat pada Gambar 13, menggunakan

aplikasi Proteus 8 Professional pada laptop masing-masing!

3. Menuliskan "Coding" seperti terlihat pada Gambar 14 ke dalam aplikasi Code Vision

AVR!

4. Meng-Upload "Coding" yang telah ditulis, ke dalam desain rancangan Rangkaian

Skematik kalian masing-masing!

5. Screenshoot atau Capture hasilnya! seperti tampak pada Gambar 15.

6. Meng-Upload file (fullscreen!) dalam bentuk format *.pdf ke Google Classroom,

antara lain:
a. Rangkaian Skematik
b. Coding

c. Hasil Capture

13




Adapun Coding yang digunakan dalam Modul Lab 4 (kontrol push buttons) adalah:

JJE% CodeVisionAVR - DA Makaryo Utomal0 AVR\Tsegment_P
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Gambar 14. Coding pada Code Vision AVR

Hasil Capture Percobaan Lab 4 (kontrol push buttons), yakni:

3 7segment Pushbutton - Proteus 8 Professianal - Schematic Capture . |
File Edit View Tool Design Graph Debug Library Template System Help
NEEHS AEECHBE - @ i+ |+88849 B EEEE QRS A sABERR
BB Schemalic Capture x
y | =
9| i)
4
F Ll
DEVICES
b
—u
T e _s L& |
= BUTTON
RES
P . e U1
I Eame. BEEEEE —
m = RESET PCOISCL
e "l PCUSDA
-/ XTALT PC2TCK
0 IF - anaEd | S
4] FC4TDO
PAJIADCD PCSTOI
Vs " 8 PA1IADC1 PCATOSCT
PA2IADC2 PCTITOSC2
= PAADCS
PA4IADCS PDOIRXD
A s FASIADCE FDIMD
D PABIADCE PDZINTO
PATIADCT PD2INT1
O . /e [ PD40C1S
—0 PBOTOIXCK PDS/OC1A
o
—\ T PB1IM PDa/NCF1
PO7IOC2
@ 8 22] paamniiocn
A e :- FB4ES
5T PBSMOSI 2
=] — PBEMISO AREF [——=
8 2 35 & 2] eamisce avee =2
-¢. ATMEGA1S
PooIp Il B | @ SMessagels) | AMIMATING: 00:00:06 450000 (CFU load 40%) 17500 11000 th|

Gambar 15. Contoh hasil percobaan Lab 4
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LAB 4.
Manipulasi Data 1/O (Part 1V)

Asisten Percobaan :
NIM

Tanggal Percobaan :




Lab 4. Manipulasi Data 1/0 (Part IV)

Latihan mengonversi bilangan digital ke bentuk bilangan Binary Coded Decimal (BCD)
menggunakan 1 unit decoder BCD7447, dan menampilkannya ke dalam Display seven
segment 7SEG-MPX8-CA.

5

Display
7SEG-MPX8-CA

| BCD 7447

rewme  LCDBdigit_decoder.pdsprj | =
wrme: LCDBdigit_decoder.pdspr oidrz0z0
—_—

o Makaryo tame1 un RN K —

- aaumon rev gRev | Tue maniew

Gambar 16. Rangkaian skematik untuk menampilkan bilangan BCD

Langkah mempersiapkan Alat dan Bahan, yakni:

1. Laptop yang telah ter-install aplikasi Proteus 8 Professional dan Code Vision AVR!

2. Merancang Rangkaian Skematik seperti terlihat pada Gambar 16, menggunakan
aplikasi Proteus 8 Professional pada laptop masing-masing!

3. Menuliskan "Coding" seperti terlihat pada Gambar 17 ke dalam aplikasi Code Vision
AVR!

4. Meng-Upload "Coding" yang telah ditulis, ke dalam desain rancangan Rangkaian
Skematik kalian masing-masing!

5. Screenshoot atau Capture hasilnya! seperti tampak pada Gambar 18.

6. Meng-Upload file (fullscreen!) dalam bentuk format *.pdf ke Google Classroom,
antara lain:
a. Rangkaian Skematik
b. Coding
c. Hasil Capture

16




Adapun Coding yang digunakan dalam Modul Lab 4 (display bilangan/angka) adalah:

CodeVisionAVR - DAl Makaryo Utomo\01 Universitas Mulawarmanteknologi mikroelektronikalAVR\LC
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28 PORTA=0B00100000;
29 PORTC=0x5;
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Gambar 17 (a) (b). Coding pada Code Vision AVR
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Hasil Capture Percobaan Lab 4 (display bilangan/angka), yakni:

& LCD3digit_decoder - Proteus 8 Professional - Schematic Capture
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Gambar 18. Contoh hasil percobaan Lab 4
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LAB 5.
Manipulasi Fitur Pulse Width
Modulation (PWM)

Asisten Percobaan :
NIM

Tanggal Percobaan :




Lab 5. Manipulasi Sinyal PWM

Latihan menggunakan fitur pada mikrokontroler, khususnya PWM, untuk
mengendalikan kecepatan motor-DC. Fitur PWM ini umumnya digunakan untuk
mengendalikan motor-DC, Servo, intensitas terang-redup cahaya pada lampu Light
Emitting Diode (LED), maupun aplikasi lain yang memanfaatkan Timer/Counter sebagai
Pembangkit Gelombang (Wave Generator), yang dalam kasus ini adalah PWM.

Nilai Input PWM akan menentukan seberapa cepat putaran motor-DC. Semakin
besar nilai Input PWM, maka semakin cepat pula putaran motor-DC yang digunakan,
begitupun sebaliknya. Nilai Input PWM memiliki rentang antara nilai 0 s.d. 255
berdasarkan jumlah data yang digunakan, yaitu 8 bit data. Untuk mengendalikan fitur
PWM, ada dua register yang berperan signifikan dalam mengontrol kecepatan motor-DC
pada modul Lab 5 ini, antara lain:

a. TCCRO; dan

b. OCRO

Driver N
motor-DC p

mizwwe  PWWM_DCmotor.pdspr] oare
51512020

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

Gambar 19. Rangkaian skematik kontrol kecepatan pada motor-DC

Langkah mempersiapkan Alat dan Bahan, yakni:

1. Laptop yang telah ter-install aplikasi Proteus 8 Professional dan Code Vision AVR!

2. Merancang Rangkaian Skematik seperti terlihat pada Gambar 19, menggunakan
aplikasi Proteus 8 Professional pada laptop masing-masing!

3. Merancang Project awal menggunakan fasilitas CodeWizardAVR, sesuai dengan
setting pada Gambar 20 (a), (b), dan (c)!
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Setting konfigurasi CodeWizardAVR, yakni:

#&h CodeWizardAVR - untitled.cwp

File Program Edit Help

RN = = B|?

Program Previ
USART [ Analog Comparatar | ADC_| SFI EEE DB

12C | 1wie [ Twigac

Alphanumeric LCD I Graphic: LCD

Bit-Banged | Project Infoimation
Chip | Pos | Extemal G | Timers

Chip: | ATmegalb -

Clock: 8.000000 E MHz

Yang wajib
— diperhatikan
[ 1(Chip)

[] Check Beset Source
Progiam Type:

Application -

(@)

+p CodeWizardAVR - untitled.cwp _
Eile Pregram Edit Help
Dedea s Bl

Fiogram P
USART | Anelog Comparster | ADC_| 5P ZLEILE

12C | twie | Twigac

Alphanumeric LCD I Graphic: LCD

Bit-Banged I Praject Information
Chip | Potts [ EwtenallRQ | Timers

Timerd ‘ Timerl | Timer2 | Watchdﬂg‘

Clock Source:
Clock Yalue: m 1 Yﬂ”g Z(’ﬂ]lb
Mo diperhatikan
oo Biott =) N ()

[ Overflow Interupt
[ Compare Match Interrupt

Timer Yalue: 0 h

Compare: 1}

(b)
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th CodeWizardAVR - untitled.cwp.

File Program Edit Help
R ERAER 3 Bl

USERT | Analog Comparator | 4DC [ 5PI
12 | 1wie | Twipeg
Bit-B anged I Project Information

Chip | Ports | ExtemallRO | Timers
Alphanumeric: LCD ‘ Graphic LCD

Controller Type: | HD44780 =

CharacterziLing: |16 =

Cornections
LCD Module AVR

RS PORTC = | Bit [0 =
RD PORTC = | Bit (1 =
EN PORTC = Bit |2 =

PORTC  +| Bit |4 -

.
i

Program Preview

Yang wajib
diperhatikan
(LCD)

PORTC = Bit |G =

|
i

|
3

PORTC = | Bt |6 =

\ 07 PORTC  «| Eit |7 =

;
i

Gambar 20 (a) (b) (c). Konfigurasi CodeWizardAVR

(b)

Menuliskan "Coding" seperti terlihat pada Gambar 21 ke dalam aplikasi Code Vision

AVR!

Meng-Upload "Coding" yang telah ditulis, ke dalam desain rancangan Rangkaian

Skematik kalian masing-masing!

Screenshoot atau Capture hasilnya! seperti tampak pada Gambar 22.

Meng-Upload file (fullscreen!) dalam bentuk format *.pdf ke Google Classroom,

antara lain:
a. Rangkaian Skematik
b. Coding

c. Hasil Capture
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Adapun Coding yang digunakan dalam Modul Lab 5 (kontrol kecepatan motor-DC)

adalah:

File Edit Search View Project Tools Settings Help

Deg-HeEagdddmEgRns, s mmBXES .
AL PSRE T BIRRON |88 %. 2k%s. Hassg, 1#@,
8 Code Navigator © 5 ) DM Makaryo Utomo01 Uriversias RAPWM_DCrator_uizard.c
-8 CodeVisiondyR =
Y 3 -
5 51 et P Do Notes | P/ _DCmotor_wizard o |3
15 Notes 1d -
L) Pwh_DCmator_wiza 2| | |This program was prodused by the
5 Heaters 3| ||codeRizardaVR V2.05.3 Standard |
aedh 4| ||Actomatic Program Gensrstor E
delaph 5| ||& Copyright 1385-2011 Pavel vz, HP Infolsch s.r.1
niegalbh & | |nttp:/suww_npinfote
megalf_tits.h 4
stdaigh B | |Frojest -
[ stk 9| ||version :
- List Fies 10| |[pate
[ FwM_DCmatory || 11| [Author
@ Pwh_DCmotoryf | 12 | |Company =
. Pw/h_DCmatar_y 13 Comments:
[ Other Files 14
15
16
17
18
13
20
21
2| ’
23
24| [s1nclude <megalf.n>
25| |tinclude <delay.h>
26| |#include <stdio.n§
27
« I P2zl 17y 21enememeanin 1n fonmtiane i
L]
%18 nsert | |

File Edit Search View Project Tools Settings Help
Deg-HEddenffRE,. ool maRX B8 K| % 0r0-8 g
AL OHAM BIRROL[0 B8, s¥sE, Sadsg, 090,

f:f':: Code Navigator % & [ ID: Makaryo Utomahd1 Universitas 0 RAPR/M_DCmetor_wizad.c
=-EW CodelisiondVR

& @ Puject Po/M_ DOt ¢ Notes | PuM_DCmator_wizard.c £ g
) Notes 28| |7/ Alphammeric 1CD fumotions
- [ PusM_DCrolor_wiza 29 |5 #2am ~
& Heaters 30| e i pereenxiss
"B skedh 3L |[geadaen
deboh 23 #include <aled.b>
megalEh 34| |4/ Declare your glebal varizblas hers
"::gawi—h‘m 35| |char stz(l;
sloang. 36
stdoh 37 |B/void mainivoid)
E-@ List Files 38 E {
~[@ PWM_DCmotor | 33 |||/ Daclars your local varisbles hers
B PwM_DCmotor_y 40
- PWM_DCmotory | 41 ||| #/ Input/Output Ports initislization
[ Other Files Y]
43 2 Funcd=In FuncZ=Ian Funci=In FunoO=In

44 /¢ State?=T State6=T State&=T State4=T Stated=T State2=T Statel=T Statel=T
45 DORTA=0x00;
46 DDRA=0x00;

=0ut Funs2=In Fu 1 Func=In

3= State?=T Statei=T

52 DDRE=0x08;

S4|||// Bort C 1
55| ||// Fune?=In Fun

In Func4=In =In FuncZ=In Funci=In Func

vion

| S Insert

(b)
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CodeVisionAVR - Utomo\01 Universi lawarmanl,

File Edit Search View Project Tools Sefttings Help

DeS-HEFICHMERS. - i nRBXEIBEE /K|G0 orac|BExBH. o531 [ERYEREFED
PSRNy PP BBl pEvE. BEa%s9. 700,
B CoteNovigor v 7 (3] |5 Makaya Ulrrad Urivrstes RTLIE E mr
B.%gdgﬁ;ﬁ:ﬁm’ﬂ DEmaor | Notes | PwM_DCmotor_wizaid.c £ :
& Notee ||| 56| ||/ stater=r states=T states=T State¢=T Stated=T state2=T Statel=T Stats0=T =
~[J PWM_DCmotor_wiza| | 57 | | [PORTC=0x00;
= Headers 58 | | [DDRC=0x00;
akedh 5
delaph 60| ||// Port
megalbh €1 ||// Func
megal6_tish ||| €2 [|// Stabe7<T Statels
sdagh 63 | | |poRTD=0x00;
64 | | [DoRD=0x00;
- stdioh s
= Lt 66 | ||// Timer/Counter 0 in: E

Pt _DCrter_
@ Pwh_DCmotor
[ PwM_DCmetor_y

(B Othe Fies

67| |7/ Clock sour:
68 || |7/ Clock wal
69| ||// Mods: Fast
/4 0CO output: Non-Inverted PEM

: System Closk
: 7.8:3 kHz

PRM top=0xFF

70

71| | |TCCR0=0x6D;

72 | | |TeNTO=0x007

73 | | locro=0x00;

14

75| |// Timer/Counter 1 init ion
6| | |// Clack sourse: System Clo

77| | : Timerl Stopped

8| ||// Mods: Normal top=0xFFEF

9| ||// oc1a output:

0| ||/7 oc18 output:

i
1
&
81 // Noise Cansgeler: Off
8

2| ||/# Input Capturs on Falling Edge
3| ||// Timeri overflow Interrupt

vig

Insert

File Edit Search View Project Tools Settings Help

Do -HEaCEEBERS, [t mm@XEH &

7 H| o ar

# WHE BT RROY B, sdsn, Eagsa, 7
E‘.. Code Navigatar % & [ | D Makawo Utomah01 Universilas RAPwh_DCmotor_wizard.c

=EH CodebisionavR

=2 @ Project P/M_DCmator_|

(5] Notes 84| ||/ Input Capturs

- [ PwM_DCmotor_wiza| | 83 | ||// Compare & Mat

- Headers 86 |||// compare B Ma
o
8
8

Notes | PwM_DCmotor_wizard c L

dedh 7| | |TCCRIA=0%00;
delay.h 2 | | [TccR1B=0200;
9 | | |[TCHT1E=0x00;

megalfh

megalh_bits h 90 | | | TENTLL=0x00;
1 wdarah 91 | | [1cR1H=0x00;
" itd\anrgh 92 ICR1L=0x00;

- 93 | | |CCRLAE=0x00;
E-@ List Files 04| | locRiaz=ox00;
- [f PuM_DCmotor_y 95 | | |ocaiam=0x00;
~[@ PwMDCmoto | g | | |ocaiaz=axoo;
- [f PwM_DCmotorf | g7
- [ it Files 9 || |4/ Tinex/Counter 2 initie
99| ||// Clock source: System Clock
100 | | |4/ Clock value: Timer? Stopped
101 | | |// Mode: Normal top=0xFF
102 | | |// OC2 cutput:
103 | | |AsSR=0x00;

zation

m

connscted

1068 OCR2=0x00;
107
108 | | |// External
109 | ||// INTO: Off
110
111

| E Insert

(d)
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CodeVisionAY| L a - a\AVR\PWM_DCmotor_wizard pr
File Edit Search View Project Tools Settings Help

DEe-HEANED BERS. [t BB B|EEE /%% ero-0 o]

MADER® B RON BN, SEsvs. Tadse. 2 ¥,
B CodeNavigatn & (3 [y ek iemok01 Uriveskas L e
= §H CodebisionsVR =
. @
B @ Frgject: PM_DCmotor Motes | PwM_DCmotor_wizard.c |1
-5 Motes 112 | | [Mcvca=0x00; :
FWM_DCmotar_wiza| | 113 | | [MCUCER=0200;
B Headers 114

I 115 // Timer(s)/Counter(s) Interrupt(s) in:
B aedh

B delgh 116 | || TIMSE=0x00;

__ ml:gﬂg*b‘hh 119 ||/ USART diseblea
Bl stoxg 120 TUCSRB=0x00;

stdioh 4
d 121
B[R ListFles 22| ||// Ansleg Comparstor
B PWMOCmoloLy 102 | ||/ anetog Compasater: ozt
B PuM DCmotoLy |15 ||/ anatop Comparator Tnput Capturs by Timsr/Coustar 1: OFF

[ PwM_DCmator_y 125 | | |acsa=0xsa;
- @ Other Files 126 | | |sFI0R=0R00;

m

134

138 | | [THCR=0x00f]
- 139 X

vi@

I o Insert

File Edit Search View Project Tools Settings Help

e HEACECBERS, |t mea B &Essus|o-o-0o|22x@H, eBh1([EeY 3@

HEARHE B IUROY |B%8. 2¥%s, Tadsse, 79§,

f:f:: Code Navigator vig D:M Makarpo Utoma\01 Universitas il il RAPwM_DCmator_wizard .

E %-%d:YU‘T;OCIAg\;M DCmatar | Notes | PwM_DCmotor_wizard.c £ @
B Notes “|||140 || |4+ a1phanmeric Lcp in a

tions are specified in the

w[ PwM_DCmotor_wiza| | 141 | | // Connec

E-@ Headers 142 | | |/ Project|Configurs|C Compiler|Libraries|Alphanumeric LCD menu:
dledh 143 || |// RS - FORIC Bit 0
[ delayh 144 |||// RD - PORTC Bi

it 1

Bl megalbh 145 | ||+ = - FoRre Bit 2
megal6_bith || 146 | [// D4 - £4
sidargh 147 || /¢ D8 - ts
stefo.h 148 | || /7 D6 - £
B[R ListFles 149 (| |4/ 07 - 7
[ PWM_DCmotor(|| /150 | | |// Characters/line: 1€

B PwM_DCriotor_i| | 151 | | | 1ed_inis(18);
~[B PM_DEmatar|| 152

[ Other Fies 153 | | [vhile (1)
15¢ | {

155 // Flace your code hers
156 OCRO = 100;

157 1led_gotoxy(0,0);

158 sprintf(str, "Input DWM = &d ", OCRO);
159 led_puts(str);

160 i

161

m

vE@

| B Insert

()
Gambar 21. (a) (b) (c) (d) (e) (f). Coding pada Code Vision AVR
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Hasil Capture Percobaan Lab 5, yakni:

| = PWM_DCmotor - Proteus 8 Ifrcnessic I - Schematic Capture.
File Edit View Teool Design Graph Debug Library Template System Help

DEEAN AEECRER~ @ B+ +888Q SELlEE A DR TS PR YA Sl

[E8 Schematic Capture x

= LCD1
=] LMD1EL
]
Lo
o Input PUM = L&A
(P] DEVICES
s
:D LMOT6L
MOTOR
= MOTOR-OC
RES
P TIP41 u1
o S POOISOL .:
PC1/SDA o
| = xTAL1 PTCK |52
@ XTaL2 )
PCATDO
PANADCE PosTol (2
4 PAUADCY PoTosCt [
@ PAZIADC2 PCITOSC2
PAJADCE
2 PANIADCA PDORYD
PASIADCS PDITXD
] 2] pasiance POZ/NTD
@ PATIADCT POA/NT1
PEOTONCK
B FEUTI =
®» PE2AINDINT2 Pomioca |-
FRAIAINIIOCH
A PB4EE.
FESMOS!
—| Faaimiso AREF —:
+ FETISCK avce =2
ATMEGATE
e 5sa08(s) load 74%) - + i
| i B (5]~ ANIMATING: 00:00:21.588029 (CPU load 74%) -2250.0 10600 th

Gambar 22. Contoh hasil percobaan Lab 5
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LAB 6.
Interaksi Data 1/0O dan Serial

Communication (Serial Comm)

Asisten Percobaan :
NIM

Tanggal Percobaan :




Lab 6. Komunikasi Serial Data 1/0O (Part IV)
Latihan berinteraksi antara operator dengan data 1/O pada mikrokontroler melalui Serial

Communication (Serial Comm).

| ’<§ LMO16

Instruments
(Virtual Terminal)

ruzwne Serial_Com_01.pdsprj oare

cesanmme: Serial_Com_01.pdspri 5nsiz020

Fa

amumion nev

Gambar 23. Rangkaian skematik Serial Comm

Langkah mempersiapkan Alat dan Bahan, yakni:

1.
2.

Laptop yang telah ter-install aplikasi Proteus 8 Professional dan Code Vision AVR!
Merancang Rangkaian Skematik seperti terlihat pada Gambar 23, menggunakan
aplikasi Proteus 8 Professional pada laptop masing-masing!

Menuliskan "Coding" seperti terlihat pada Gambar 24 ke dalam aplikasi Code Vision
AVR!

Meng-Upload "Coding™ yang telah ditulis, ke dalam desain rancangan Rangkaian
Skematik kalian masing-masing!

Screenshoot atau Capture hasilnya! seperti tampak pada Gambar 25.

Meng-Upload file (fullscreen!) dalam bentuk format *.pdf ke Google Classroom,
antara lain:

a. Rangkaian Skematik

b. Coding

c. Hasil Capture
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Adapun Coding yang digunakan dalam Modul Lab 6 (interaksi data I/O dengan Serial

Comm) adalah:

) CodeVisionAVR - D\l Makaryo Utomo\01 Universitas Mulawarman'teknologi mikroelektronika\AVR\Serial_Com_01.p
File Edit Search View Project Tools Settings Help

DEo-HE@ddcRERE, « | R XB|ISEE & %% oro- \ Wl 7

LT R RS AN Bf. 2848 G449, 7M.
T Code Navigator 5 1 | D\ Makatyo Utomo\01 Universitas F\Serial_Com_01_noComment.c
= €K Coretisiont! VR Mates | Serial_Com_07_noComment.c [E3 @
£ (3 Proisct: Serial Com 01
lﬁ Motes 1 1 <megalé.n> -
[3 Serial_Com_01.c 2 <stdio.h>
£ Headers j
lodh . A
B meqalh 2 q _ lcd port = 0x1S;
megalb_bitch 3 -
de led h:
sidargh ] ([ #ntode <led-b>
" dtdioh 9| |unsigned char wadan[]; 1
=8 List Files 10| |unsigned char kaz;
Serial Com_01.81| 17 |void serims_dava(void);
Serial_Com_01.1s| || 12
[ Serisl Com_01m|| 13 E|void main (veid)
[ Other Files 14 Il
| 3
16
17
18
19
20
21
23
24
25 BY HMIE");
26
27 "y
29 while(1)
30 {
31 terima data();
32 » "%c", kazr);
33 €,1);
34 azn)f| i
« i v |lae .
v F @
= wa——
3024 Insert

(@)

Makaryo Utome\01 Universitas Mulawarmanlteknologi mikroelektronika\AVR\Serial_Com_0Lpj
File Edit Search View Project Tools Settings Help
DS -HEACTEEBEREG. vt maRXHSEE 7% [%|e~-o- | «fB 7
# P EE p oy || (BN, aF%n, Bafaqa, 2 UG,
. Code Mavigatar v 3@ i i
=&Y CodeVisiontVR
=-[§ Preiect Seial Com_01

75 Notes 35
[ Serial_Com_01.c 36

DAl Makaryo Utomo\01 Urniversitas kRSt Com_01_noComment o

Notes | Sierial_Com_01_noComment.c 3 0

n\r ERRAKTER DITERIME %e", kar);

E-E Headers 4 I
kdh o
megatEh 40 | 5| void terims_data(void)
megalb_bitsh 11 -
stdaighy 42 while(! (UCSRAZ0x80) )
st 1 .
=B} List Files 1 b
Serial Com_01.a | |45 kar=UDR;

Serial_Com_01.k| | 46
Serial_Com_01.m
e[ Other Files

H Messages v 3@
(=T
161 Insert

(b)
Gambar 24 (a) (b). Coding pada Code Vision AVR
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Hasil Capture Percobaan Lab 6, yakni:

File Edit View Iool Design Graph Debug Library Template System Help

DE5ED o EEaEG R 7] 4+ $8a8Q “Rze i) 1 @) 88 i@
[EB Schematic Capture x
Kk C P B = = T = = T n T
) =] ]
o Leot
*, Virtual Terminal & e
LBk - —
CRERTED BY HMTE
n TERR
A ] Smms s
i[O B5% g2, sazses
3 g
3
P
ol
jim|
A
=
] H
® H
A |
=] H
+
g
L mense:  Serial_ Com_01.pdsprj AT
evan s Serial_Com_01.pdsprj 51512020
g sae N L com o1 paspn
ar gamion sevgREV | THE: s
A I El Il =] I =] T Cl I 3 L3
P Ip Il M| O SMessage(s] | ANIMATING: O0:00:27 750000 [CPU Ioad 44%)
= Serial Col Prateus 8 Professional - Schematic Capture
File Edit View Tool Design Graph Debug Library Template System Help
DEEY AE@mEeER @ B+ 4+898Q L B % @ & A NG|
[E Schematic Capture x
N C = T T T T 3 T o T ra
> 9 = 4
>
* Virtual Terminal (=]
HARAKTER DITERIMA A
- A
i LMOTEL
=
g
Eh
o
|
Yd
=
m H
@ i s
A |
8 H
+
g
|| menae:  Serial_Com_01.pdsprj DATE:
vesenms: Serial_Com_01.pdspri SHsi2020
: mm DiMakary mgpitspoclog! L Com_01 peepr]
ar gamion sevgrey | e e
% I s I 3 5 I = 7 I
pPoIp Il M| @ SMessagels) | ANIMATING: D0:00:53.100000 (CPU load 45%)
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= Serial_Col Proteus 8 Profes: Schematic Capture.

File Edit View Iool Design Graph Debug Libray Template System Help

‘

B OEEEGHBE @ @B 4 48882 i B R % &l 8% A RE]
[EB Schematic Capture x
A = . T E 3 T = H T uL I3
=IEI!I
Virtual Terminal (=] H
KARAKTER DITERIMA A i !
KARAKTER DITERIMA B
b A H
T LMOT6L
:
=
- H
-
o :
= H
Yd i
=
o H H
® H H
A 71 |
8 H H
4+
: 3
[ ruenss  Serial_Com_01.pdsprj DaTE:
oesenmme: Serial_Com_01.pdspri 5152020
o . e L com_u1 pasen
B asmon revgRey | e s
x = SEEEE EEER = AREES REE EREEY) 5 A =
P Il B | @ 5Messanelsl  ANIMATING: D00T:23.650000 (CPU load 41%)

File Edit View Iool Design Graph Debug Library Template System Help

(©)

DSET | o EmEagE 7} +[$89aQ %8 e )
[EB Schematic Capture x
* e P A o T E E T = H T AL e
) =l 3
0 LeDt
:[ Virtual Terminal (8] e 5
- CRERTED BY HMTE
KARAKTER DITERIMA A TERRNIC ]
o KARAKTER DITERIMA B
8l KARAKTER DITERIMA C P i
T LMOTEL
?
=
h—' H
P
iy G
i H
A i
] H 4
@
A 7 7
=] H H
+
g b
L rense  Serial_Com_01.pdsprj DaTE:
evenms: Serial_Com_01.pdsprj 5f15‘2020
7 pune I L com_o1 paspr
ur gamion sevgREy | THE: seman
A I El =) =] I E F I =] I H] Il L3
PP Il M| € 5Message(s) | ANIMATING: 00:01:57.650000 (CPU load 46%)

Gambar 25 (a) (b) (c) (d). Contoh hasil percobaan Lab 6

(d)




LAB 7.
Akuisis Data Menggunakan Fitur
Analog to Digital Converter (ADC)

Asisten Percobaan :
NIM

Tanggal Percobaan :




Lab 7. Akuisi Data dengan Analog to Digital Converter (ADC)

Latihan mengakuisi data menggunakan fitur Analog to Digital Converter (ADC)
dengan memanfaatkan perubahan intensitas cahaya pada sensor Light Dependent Resistor
(LDR). Dalam proses untuk memperoleh data analog dengan ADC ini, ada dua register
yang berperan sangat penting dalam proses akuisisi data, antara lain:

a. ADCSRA; dan

b. ADMUX

ADC merupakan suatu piranti yg berfungsi mengonversi sinyal analog menjadi
sinyal digital. Mikrokontroler AVR jenis AtMegal6 yang digunakan pada Modul ini sudah
include ADC di dalam Chip mikrokontrolernya, sehingga tidak perlu lagi membuat
rangkaian ADC tambahan. Adapun pin Analog ADC terdapat pada PORTA.0 hingga
PORTA.7.

Fitur ADC yang terdapat dalam mikrokontroler jenis AtMegal6 yang digunakan
dalam Modul Lab 7 ini menggunakan Resolusi 10 bit (21° = 1024), maka hasil konversi

Nilai ADC dapat ditentukan berdasarkan Persamaan (1) di bawah.

Vin - 1024

ADC =
< Viers

)—lLSB

Persamaan (1)

dimana, ADC adalah Nilai ADC hasil konversi, V;, (Volt) adalah Nilai tegangan luaran
dari rangkaian sensor LDR yg masuk ke pin ADC mikrokontroler, dan V,..r¢ (Volt) adalah

tegangan referensi yang digunakan mikrokontroler.

Dari Persamaan (1), diperoleh,

apabila tegangan referensi V,...r = 5Volt dan tegangan input minimal yakni V;, =

0 Volt, maka:
ADC = 0,;dan,
apabila tegangan referensi V,..r;r = 5Volt dan tegangan input maksimal yakni V;, =
5 Volt, maka:
ADC = (—";1'1024) ~11SB = (%) - 1LSB = 1023,
reff
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Dari Persamaan (1), juga dapat dihitung besarnya nilai kenaikan yang diperoleh setiap
perubahan 1 bit ADC, adalah sebesar V;,, = 4,88 miliVolt. Adapun clock input ADC yg
digunakan dalam Modul Lab 7 ini adalah 62.500 Hz (62,5 kHz).

Light Dependent Resistor (LDR) / Photo-resistor / Photo-conduction / Photo-cell
adalah komponen yang hambatannya berubah-ubah tergantung cahaya yang diterima
dipermukaan sensor.

Umumnya LDR berkaki dua atau tiga, namun untuk percobaan Modul Lab 7 ini
menggunakan jenis dua kaki, dan tidak memiliki polaritas sehingga dipasang bolak-balik
sama saja, dimana sensor terhubung pada Pin.0 pada PORTA mikrokontroler AtMegal6.

Satuan untuk intensitas cahaya yg ditunjukkan pada LDR adalah IHlumination (Lux).
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Gambar 26. Rangkaian skematik Akuisisi Data

Langkah mempersiapkan Alat dan Bahan, yakni:

1. Laptop yang telah ter-install aplikasi Proteus 8 Professional dan Code Vision AVR!

2. Merancang Rangkaian Skematik seperti terlihat pada Gambar 26, menggunakan
aplikasi Proteus 8 Professional pada laptop masing-masing!

3. Menuliskan "Coding" seperti terlihat pada Gambar 27 ke dalam aplikasi Code Vision
AVR!

4. Meng-Upload "Coding” yang telah ditulis, ke dalam desain rancangan Rangkaian
Skematik kalian masing-masing!

5. Screenshoot atau Capture hasilnya! seperti tampak pada Gambar 28.
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6. Meng-Upload file (fullscreen!) dalam bentuk format *.pdf ke Google Classroom,
antara lain:
a. Rangkaian Skematik
b. Coding
c. Hasil Capture
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Adapun Coding yang digunakan dalam Modul Lab 7 (akusisi data menggunakan ADC)
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Hasil Capture Percobaan Lab 7, yakni:
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LAB 8.

Interaksi I/O antara Respon
Akuisisi Data ADC terhadap
Kendali Sinyal PWM

Asisten Percobaan :
NIM

Tanggal Percobaan:




Lab 8. Kontrol sinyal PWM menggunakan Data Input ADC
Latihan mengendalikan sinyal Pulse Width Modulation (PWM) yang berupa
gelombang kotak , menggunakan kumpulan data yang telah diperoleh dari fitur Analog to
Digital Converter (ADC). Prinsip kerja dari Modul Lab 8 ini adalah data analog yang
diperoleh dan dikumpulkan dari perubahan nilai resistor (sebagai masukan), kemudian
digunakan untuk mengendalikan bentuk gelombang pada sinyal PWM (sebagai luaran).
Untuk memperoleh data dengan fitur ADC, ada dua register yang berperan sangat penting
dalam proses Akusisi Data pada Modul Lab 8, antara lain:
a. ADCSRA; dan,
b. ADMUX
Selain itu, untuk mengendalikan sinyal PWM, ada empat register yang berperan
sangat penting dalam mengendalikan perubahan sinyal PWM pada percobaan Modul Lab 8
ini, antara lain:
a. TCCRI1A;
b. TCCR1B;
c. OCRI1AL; dan,
c. OCR1BL
Indikator perubahan sinyal PWM dapat dicari dengan menganalisa perubahan nilai dan
siklus duty cycle pada gelombang kotak sinyal PWM, seperti tampak pada Gambar 30 (b).
Luaran (output) dari sinyal PWM ini dapat diterapkan untuk mengontrol motor-DC,

motor Servo, terang-redupnya cahaya LED, dan aplikasi yang lainnya.

I

Input ADC | ‘ ’<§ LMO16L

i

= fn
Instruments
(Virtual Terminal)

3%
|= \‘

652020

Gambar 29. Rangkaian skematik untuk menampilkan bilangan BCD
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Langkah mempersiapkan Alat dan Bahan, yakni:

1.
2.

Laptop yang telah ter-install aplikasi Proteus 8 Professional dan Code Vision AVR!
Merancang Rangkaian Skematik seperti terlihat pada Gambar 29, menggunakan
aplikasi Proteus 8 Professional pada laptop masing-masing!

Menuliskan "Coding" (Tugas kalian) ke dalam aplikasi Code Vision AVR!
Meng-Upload "Coding" yang telah ditulis, ke dalam desain rancangan Rangkaian
Skematik kalian masing-masing!

Screenshoot atau Capture hasilnya! seperti tampak pada Gambar 30.

Upload semua file (fullscreen!) menjadi satu dalam bentuk format *.pdf via Google
Classroom, antara lain:

a. Rangkaian Skematik

b. Coding CVAVR

c. Hasil Capture
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Hasil Capture Percobaan Lab 8, yakni:
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