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ABSTRAK

David Siswanto(1207946/201p : Pembuatan dan Perancangan Alat Penghancisampah
Organik Berbasis ATMega 8535.

Dosen Pembimbing : Dr. Hansi Effendi, ST, M.Kom

Sampah merupakan material sisa yang tidak diinginkan setelah berakhirnya suatu proses.
Sampah adalah bahan yang tidmempunyai nilai atauidak berharga untuk maksud biasdau
utama dalam pembuatan, pemakaian barasgk dalam pembuatan manufaktur, materi berkelebihan,
ditolak atau buangan. (Kamus Istiliingkungan, 1994). Memanfaatkan fungsi dari mikrokontroler
ATMega 8535 dibuaalat untuk Proyek Akhir dengan beberapa aplikasi diantaranya sensor jarak untuk
mengendalikan motor AC yang akan menggerakkampalaghancusecarasampatotomatisbertujuan
untuk merancang tempat sampah pintar yang dapat lansung mengolah sasgalt,teehingga manfaat
dari dari sampah tersebut dapat digunakan dalam kehidupan manusia.

Menggunakarsensorltrasonikjenis Ping sebagai input untuk memberi sinyal masukan
yang diproses oleh mikrokontroler ATMega 8535 untuk mengaktifkan motor DC s$ebaga
pembuka pintu saluran masuk sampah dan motor AC sebagai penggerak dari mesin penghancur
sampah. Alat dihidupkan dengan menekan tombol ON, untuk proses kerja alat digunakan tombol
pust button sebagai input untuk proses kerja alat menghidupkan motomD@ottar AC. Jika
sensor ping mendeteksi sampah, alat akan bekerja tapi jika sensor ping mendeteksi sampah
kosong alat tidak akan bekerja walaupun tombol push button ditekan, buzzer aktif memberi tanda
peringatan.

Sampah daun kering yang tadinya tidak adlainya atau tidak ada kegunaannya dapat
diolah dan dimamfaatkan untuk kebutuhan manusia. Sampah daun kering yang siap dihancurkan
akan dijadikan pupuk kompos untuk menunjang kebutuhan manusia seperti: pupuk untuk kebun
bunga, tanaman padi, sayuran, dam s&bagainya.

Kata kunci: Mikrokontroler Atmega 8535, Sensor Ping, Driver Relay, Motor

AC, Motor DC dan Buzzer.
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BAB |

PENDAHULUAN

A Latar Belakang
Berkembangnydmu pengetahuadanteknologisaatini semakinbanyakmemberikan
kemudahamalamkehidupammanusa. Di mana segala hal yang diterapkan ilmu pengetahuan
dan teknologi dengan mesin ataupun elektrgnikahingga pekerjaan manusia dapat
dikerjakan dengan mudah tanpa harus membuang tenaga dan mempersingkat waktu.
Perkembangan teknologi yang semakin pesat sekarang ini, memungkinkan diciptakannya alat
alat yang dapat bekerja secara otomatis seampu memantu manusia dalam melakukan

pekerjaarpekerjaan rutin yang harus dilakukan setiap hari.

Sampah merupakan material sisa yang tidak diinginkan setelah berakhirnya
suatu proses. Sampah adalah bahan yang tidak mempunyai nilai atau hdafaber
untuk maksud biasa atau utama dalam pembuatan, pemakaian barang rusak dalam
pembuatan manufaktur, materi berkelebihan, ditolak atau buangan (Kamus Istilah
Lingkungan, 1994). Sampah adalah suatu bahan yang terbuang atau dibuang dari sumber
hasil aktivitas manusia maupun proses alam yang belum memiliki nilai ekonomis. (lIstilah
Lingkungan untuk Manajemen,Ecolink, 1996). Sampah adalah sesuatu yang tidak berguna
lagi, dibuang oleh pemiliknya atau pemakai semula (Tandjung, 1%B#yppah dalah
sumberdaya yang tidak siap pakai. Sampah telah menjadi ancaman serius bagi pemerintah.

Hal ini terbukti dengan



adanya UU nomor 18 Tahun 2008 tentang Pengelolaan Sampah. Bahkan,
Undangundang itu mengatur sanksi bagi pelaku kejahasampah yang berdampak

kerusakan lingkungan dan menyebabkan gangguan kesehatan bagi manusia.

Berdasarkan komposisinya, sampah dibedakan menjadi dua, yaitu:

a. Sampah Organik, yaitu sampah yang mudah membusuk seperti sisa makanan, sayuran,
daundaun keing, dan sebagainya. Sampah ini dapat diolah lebih lanjut menjadi kompos.

b. Sampah Anorganik, yaitu sampah yang tidak mudah membusuk, seperti plastik wadah
pembungkus makanan,kertas, plastik mainan, botol dan gelas minuman, kaleng, kayu, dan
sebagainya. $apah ini dapat dijadikan sampah komersil atau sampah yang laku dijual
untuk dijadikan produk lainnya.

Memanfaatkan fungsi dari mikrokontroler ATMega 8535 dibuat alat untuk Proyek

Akhir dengan beberapa aplikasi diantaranya sensor jarak untuk mergandabtor AC

yang akan menggerakkan alat penghancur secara sampah otomatis. Alasan utama pemilihan

mikrokontroler AVR sendiri karena merupakan generasi terbaru dari produk sebelumnya,

yang mengalami penyempurnaan untuk mempermudah pengisigrampr Dengan
menggunakan sistem ISHAn (7 System Programming Selain itu jumlah port paralel

yang digunakan sebagai jalur masukan dan keluaran menjadi lebih banyakie$anar

sistem elektronika telah diberi suatu teknologi gyamemiliki kapabilitas yang sangat

maju, tetapi dengan biaya



ekonomis yang cukup minimal. Sebelumnya memang sudah ada Mahasiswa yang
me mbuat proyek akhir berjudul ATempat Samp
ATMega 853%. Seperti yang dibuaileh Paulus Edi Nurcahyono. Sistem dari kerja alat yang

dibuat sangat jauh berbeda dari alat yang akan penulis rancang.

Perbedaan alat yang akan penulis rancang dengan alat yang dibuat Paulus Edi yaitu
penulis merancang tempat sampah pintar yang dapaini@n®engolah sampah tersebut,
sehingga manfaat dari dari sampah tersebut dapat digunakan dalam kehidupan manusia.
Sedangkan Paulus Edi Nurcahyona membuat tempat sampah pintar yang hanya dibatasi
tentang cara membuka dan menutup tempat sampah secara ©tdikatsensor mendeteksi
benda ada manusia didepan tempat sampah, maka tutup akan terbuka otomatis, jadi manusia

tidak perlu membuka bak sampah tersebut untuk membuang sampabh.

BatasanMasalah
Berdasarkan latar belakang masalah, maka ditentukan batasepgmabuatan proyek
akhir ini yaitu:
1. Pembuatan alat ini menggunakan mikrokontroler ATMega8535 sebagai sistem
pengontrolannya.
2. Sensor jarak digunakan untuk mengendalikan motor yang akan menggerakkan alat
penggiling sampabh.

3. Sampah organik penulis khususkamya sampah daun kering.



4. Perancangan yang dibuat adalah perancahgeshware untuk perancangan program

dibuat oleh Riski Reza

C Tujuan
Pembuatan dan perancangan alat penghancur sampah organik berbasis mikrokontroler
ATMega 8535 ini bertujuan untuk mengetia cara kerja dari mikrokontroler sebaggstem

pengontrolan dari alat yang dirancang.

D Manfaat
Manfaat dariPembuatardan perancangarmlat penggilingsampah organic berbasis

mikrokontroler ATMega 8535 adalah:

1. Membuat sampah yang tidak berguna merjadmanfaat.
2. Dengan adanya alat ini dapat membantu masyarakat untuk menghasilkan pupuk kompos.
3. Sebagai bahan rujukan dari Mahasiswa untuk membuat laporan proyek akhir terutama

Mahasiswa Teknik Elektro UNP



BAB Il

LANDASAN TEORI

A. Defenisi Sampah

Sampah merupakan material sisa yang tidak diinginkan setelah berakhirnya
suatu proses. Sampah merupakan konsep buatan manusia,dalarprosesesalam tidak
ada sampah, yang ada hanya predquiduk yang tak bergerak. Sampah adalah bahan
yang tidak mempunyai nilai atau tidak berharga untuk maksud biasa atau utama
dalam pembuatan atau pemakaian barang rusak atau bercacat dalam pembuatan
manufaktur atau materi berkelebihan atau ditolak atau buangan. Dalam karains isti
lingkungan (1994). Sampah adalah suatu bahan yang terbuang atau dibuang dari sumber
hasil aktivitas manusia maupun proses alam yang belum memiliki nilai ekonomis. Istilah
lingkungan untuk manajemetolink (1996). Sampah adalah sesuatu yiagk berguna
lagi, dibuang oleh pemiliknya atau pemakai semula. Tandjung,(1982) Sampah adalah

sumberdaya yang tidak siap pakai.

Berdasarkan komposisinya, sampah dibedakan menjadi dua, yaitu:

a. Sampah Organik, yaitu sampah yang mudah membusuk sepertiadisaan, sayuran,

daundaun kering, dan sebagainya. Sampah ini dapat diolah lebih lanjut menjadi kompos.



b. Sampah Anorganik, yaitu sampah yang tidak mudah membusuk, seperti plastik wadah
pembungkus makanan,kertas, plastik mainan, botol dan gelas minumeamg, Kedyu,
dan sebagainya. Sampah ini dapat dijadikan sampah komersil atau sampah yang laku
dijual untuk dijadikan produk lainnya. Beberapa sampah anorganik yang dapat dijual
adalah plastik wadah pembungkus makanan, botol dan gelas bekas minuman, kaleng,

kaca, dan kertas, baik kertas koran, HVS, maupun karton.

Gambar 1. Jenis Sampah Organik dan Anogarnik

1. Pengertian Pengelolaan Sampah

Pengelolaan sampah adalah pengumpulan, pengangkutan, pemrosesan,
Pendauwulangan atau Pembuangan dari Material SampPengolahan sampah bisa
melibatkan zat padat, cair, gas, atau radioaktif dengan metode dari keahlian khusus untuk

masingmasing jenis zat. Tandjung,(1982)



2. Tujuan

Menurut Tandjung,(1982). Pengelolaan sampah merupakan proses yang

diperlukan dengan duajtian :

a. Mengubah sampah menjadi material yang memiliki nilai ekonomis
b. Mengolah sampah agar menjadi material yang tidak membahayakan bagi

lingkungan hidup.

B. SensorPing
1. Pengertian Sensor Jarak Ultrasonik PING

Sensor jarak ultrasonik PING adalah s#nd0 KHz produksi parallax yang banyak

digunakan untuk aplikasi atau kontes robot cerdas untuk mendeteksi jarak suatu objek.

Gambar2. Sensor jarak ultrasonik PING

Sensor PING mendeteksi jarak objek dengan cara memancarkan gelombang ultrasonik (
40 KHz ) selama t = 200 us kemudian mendeteksi pantulannya. SensorPING memancarkan

gelombang ultrasonik sesuai



dengan kontrol dari mikrokontrollgrengendali ( puls&igger dengan tOut min 2 us ).

Spesifikasi sensor ini :

a. Kisaran pengukuran 3m.

b. Input triggeri positiveTTL pulse 2uS min., 5uS tipikal.
c. Echo hold offf50uS darfall of trigger pulse.

d. Delay before next measurem@@0us.

e. Burst indicatorLED menampilkan aktifitas sensor.

SR o P > < Lyun
- toloorr >« | VRS >
Sv
SIG pin - S Ov
Sonar TX JUUULUUL
> < lgyrst
— HOST tour 2 uS (min), 5 uS typical
s PING l“ogooff 750 uS

taurst 200 uS @ 40 kHz
b e 115uS

bnmax 18.5mS

Gambar3. Diagram waktu sensor PING



2. Prinsip Kerja SensorPING
Pada dasamy Sensor PINGerdiri dari sebuah chip pembangkit sinyal 40KHz, sebuah
speaker ultrasonik dan sebuah mikropon ultrasonik. Speaker ultrasonik mengubah sinyal 40 KHz
menjadi suara sementara mikrofon ultrasonik berfungsi untuk mendeteksi pantulan suaranya.
Sensor PING mendeteksi jarak obyek dengan cara memancarkan gelombang ultrasonik (40 kHz)
sel ama Tbur st (200 €s) kemudi an mendet eksi
gelombang ultrasonik sesuai dengan kontrol dari mikrokontroler pengendalitffmdeadengan

Tout min. 2 ¢€s).

Stan Pulse
JL = _J'
EchoTimePuse =
Vss

Gambar4. Prinsip kerja sensor PING
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Gelombang ultrasonik ini melalui udara dengan kecepatan 344 meter per detik, mengenai
obyek dan memantul kembali ke sensor. PING mengeluarkan puisat highpada pin SIG
setelah memancarkagelombang ultrasonik dan setelah gelombang pantulan terdeteksi PING
akan membuabutput lowpada pin SIG. Lebar pulsa High (tIN) akan sesuai dengan lama waktu

tempuh gelombang ultrasonik untuk 2x jarak ukur dengan obyek. Maka jarak yang diukur adalah
S=(@tINXxV)+2

Dimana :
S = Jarak antara sensor ultrasonik dengan objek yang dideteksi
V = Cepat rambat gelombang ultrasonik di udara (344 m/s)

tIN = Selisih waktu pemancaran dan penerimaan pantulan gelombang.

C. Mikrokontroler

Mikrokontroler adalah otak dasuatu sistem elektronika seperti halnya mikroprosesor
sebagai otak komputer. Namun mikrokontroler memiliki nilai lebih karena di dalamnya terdapat
memori dan part input/output dalam suatu kemasan IC. Mikrokontroler AMRf( and Vegar c
Risc processQrstandar memiliki arsitektur 8 bit, dimana semua instruksi dikemas dalam kode 16
bit dan sebagian besar instruksi dieksekusi dalam satu siklok Berbeda dengan instruksi
MCS51 yang membutuhkan 12 siklcieck karena kedua jenis mikrokontroler tersetmamiliki

arsitektur yang berbeda. Teknologi yang digunakan pada
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mikrokontroler AVR berbeda dengan mikrokontroler seri MCS&YR berteknologi
RISC Reduce Intruction Set Comput)ngedangkan seri MCS51 berteknologi ClSIorplex

Intuction Set Computing

Mikrokontroler AVR dapat dikelompokkan menjadi empat kelas, yaitu keluarga ATtiny,
keluarga AT90Sxx, Keluarga ATMega, dan AT86RFBada dasarnya yang membedakan
masingmasing kelas adalah memori, peripheral dan fungsird@Mega8535 adalah
mikrokontroler CMOS 8bit dayarendah berbasis arsitektur RISC yang ditingkatkan.
Kebanyakan instruksi dikerjakan pada satu sikliesk, ATmega8535 mempunyaihroughput

mendekati 1 MIPS per MHz, hal ini membuat ATmega8535 dapat bekerja dengan kecepatan

tinggi.

1. SusunanKaki Mikrokontroler ATmega8535

Bentuk kemasan dan susunan WKe&ki mikrokontroler dari ATmega8535
diperlihatkan seperti pada gamhbhr Pada penggunaan sumhkmock eksternal pin yang

digunakan ialah pin TRin T1 berada pada Port B1.
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PDIP
—/
(XCK/T0) PBO ] 1 40 |1 PAO (ADCO)
(T1) PB1 ] 2 39 [0 PA1 (ADCH1)
(INT2/AINO) PB2 ] 3 38 [J PA2 (ADC2)
(OCO/AIN1) PB3 ] 4 37 1 PA3 (ADC3)
(5S) PB4 ] 5 36 |1 PA4 (ADC4)
(MOSI) PB5 ] 6 35 [0 PA5 (ADC5)
(MISO) PB6 ] 7 34 [0 PAB (ADCS6)
(SCK) PB7 ] 8 33 [J PA7 (ADCT7)
RESET ] 9 32 [0 AREF
vcc ] 10 31 |2 GND
GND ] 11 30 |7 AVCC
XTAL2 ] 12 29 |1 PC7 (TOSC2)
XTAL1 ] 13 28 [J PC6 (TOSCH1)
(RXD) PDO ] 14 27 [0 PC5
(TXD) PD1 ] 15 26 [0 PC4
(INTO) PD2 ] 16 25 [0 PC3
(INT1) PD3 ] 17 24 |1 PC2
(OC1B) PD4 ] 18 23 [& PC1 (SDA)
(OC1A) PD5 ] 19 22 [O PCO (SCL)
(ICP1) PD6 ] 20 21 |© PD7 (0OC2)

Gambarb. Susuna Kaki pada ATmega8535.

Sumber: Date&Sheet ATMega 8535)

2. Arsitektur ATMega8535

Pada Mikrokontroler Atmega8535 memiliki beberapa fitur atau spesifikasi yang

dapat digunakan dalam memperoleh hasil yang optkitat-fitur tersebut antara lain :


http://html.alldatasheet.com/

1.Saluaran 1/0O sebanyak 32 buah, yaitu Port A, Port B, Port C, Port D.

2.ADC 10 bit sebanyak 8 saluran.

3.Tiga buahTimer/Counterdengan kemampuan perbandingan.
4.CPU yang terdiri atas 32gister.

5.Watchdogtimedengarosilator internal

6.SRAM sebesar 51Byte

7.Memori Flash sebesar 8kb dengan kemamiesad while Write
8.Unit Interupsi InternaldanEksternal

9.Port antar muka SPI.

10.EEPROM sebesar 518teyang dapat deprogram saat operasi.
11. Antar mukakomparator analog

12.PortUSART untuk komunikasi serial.

13



3. Diagram Blok ATMEGA8535
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Gambar6. Diagram Blok ATmega8535

(SumberDataeSheet ATMega 8535)
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Pada diagram blok ATMEGAS8535 digambarkand#heral purpose working registgang

dihubungkan secara langsung dengathmetic


http://html.alldatasheet.com/

15

LogicUnit (ALU). Sehingga memungkinkan dua register yang berbeda dapat diakses dalam

satu siklusclock

Motor Induksi

Djoko Achyanto (1997 134), nJenis kedua d:
pada lilitan stator maupun lilitan rotornya terdapat arus bblakl i k 0 . Contoh yang i
adalah motor induksi yang arus beladdiknya dicatu langsung pada statornya dan melalui induksi,

yaitu dengan transformator ke rotornya.

Motor induksi terbagi ¥aitu motor induksi 3 fasa dan motor induksi 1 fasa. Motor induksi 3
fasa antara lain yaitu motor induksi rotor sangkar dan motor induksi rotor belitan. Motor induksi 1
fasa antara lain motor split fasa, motor kapasitor, motor universal. Motor kapegitagit3 yaitu
motor kapasitosstar, motor star danrun, motor kapasitor permanen. Pada proyek akhir ini penulis
hanya membahas tentang motor kapasitor dan alasan dari pemilihan motor kapasitor ini dikarenakan

mudah ditemukan di pasaran dan pengaturarpléae motor melalui kapasitor.

Wiring Cover
Stator

Frame =" Stator
Eleciro-
Megnets

Gambar 7. Kontruksi Motor AC

(Sumber Djoko Achyantg 1997
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E. Relay
Relay merupakan komponewitputyang paling sering digunakan pada beberapa

peralatan elektronika dan berbagai bidang lainnya. Relay berfungsi untuk rnengkan

atau memutuskan arus listrik yang dikontrol dengan memberikan tegangan dan arus tertentu
pada koilnya. Ada 2 macam relay berdasarkan tegangan untuk menggerakan koilnya, yaitu
AC dan DC.Pada perangkat yang dibuat digunakan relay DC dengan tegaind&2VBC,

arus yang diperlukan sekitar 20 sampai 30 mA. Ada berbagai macam jenis relay berdasarkan
polenya. Pada perancangan kali ini dipaRauble Pole Double Thro{DPDT).

Pada dasarnya relay adalah sebuah kumparan yang dialiri arus listrik sehingga
kumparan mempunyai sifat sebagai maghdagnet sementara tersebut digunakan untuk
menggerakan suatu sistem saklar yag terbuat dari logam sehingga pada saat relay dialiri arus
listrik maka kumparan akan terjadi kemagnetan dan menarik logam tersebutysdestrac

diputus maka logarakan kembali pada posisi semula.

1 E}:ejxt_
a m:ﬂﬁ

[ B e

Gambar 8. Bentuk Skematik Relay

(Datasheet Relay Omrpn
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Pada saat ada arus yang mengalir pada kaki 1 dan 8, maka inti besi lunak akan
menjadi magnet. Kemudian inti besi itu akan menarikt#ko yang ada pada kaki 3 dan kaki 6,
sehingga kaki 3 yang pada mulanya terhubung ke kaki 2 akan berubah kedudukannya yaitu
terhubung ke kaki 4. Begitu juga pada kaki 6 yang pada mulanya terhubung ke kaki 7 akan
berubah kedudukannya yaitu terhubung ke kakilal tersebut dapat terjadi jika kaki 2 dan 7
relay bersifat NC Normally Clos¢ dan kaki 4 dan 5 bersifat NON@rnally Open. Alasan
pemilihan relay karena berfungsi sebagai saklar, mudah ditemukan dipasaran, harganya lebih

ekonomis dan sebagai pengampeda rangkaian kontrol.

F. Motor DC (Dirrect Current)
1. Pengertian Motor DC

Achyanto Djoko (1997:6) motor adalah mesin yang mengubah energi listrik
menjadi energi mekanik. Motor DC (arus searah) adalah suatu mesin yang berfungsi
mengubah tenaga listrik arsgarah (DC) menjadi tenaga gerak atau putaran dimana
tenaga gerak tersebut berupa putaran rotor.

MotorDC yang digunakan sebagai penggerak psaturan sampahadalah motor
DC magnet permanen. Motor DC magnet permanen adalah motor yang menggunakan
magnetpermanen sebagai fluks magnet utama, sedangkan elektro magnetik digunakan

untuk medan sekunder atau fluks
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jangkar. Motor DC memerlukan suplai tegangan searah pada kumparan medan
untuk diubah menjadi energi mekanik. Kumparan medan pada Motor DC disstout st

(bagian yang tidak berputar) dan kuparan jangkar disebut rotor (bagian yang berputar).

kutub
-~ utama

rangka
angker

garis
netral

Gambar 9. Kontruksi motor DC

(Sumber: Ardiansyah, 2012:7)

2. Prinsip Kerja Motor DC
Dalam pengoperasian suatu motor listrik terjadi perubahan dari energi listnjadine
energi mekani k. Prinsip kerjanya berdasar kan
penghantar yang dialiri arus listrik diletakkan dalam suatu medan magnet, maka akan timbul gaya

mekani ko.

Jika arus listrik yang mengalir dalam kawat arahnyajawm(maju), maka medamedan
yang terbentuk disekitar kawat arahnya searah dengan arah putaran jarum jam.Sebaliknya jika
arus listrik dalam kawat arahnya berlawanan dengan arah putaran jarum jam, dengan kata lain

jika sebuah
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kawat dialiri arus listrik dtempatkan diantara dua buah kutub magnet, maka kawat akan

bekerja bila suatu gaya yang menggerakkan kawat tersebut.

Arah gerak kawat itu dapat ditentukan denga
tangan kiri terbuka diletakkan antara kutub utara dén selatan (S), sehingga gagéis gaya
yang keluar dari kutub utara menembus telapak tangan kiri dan arus didalam kawat mengalir
kearah keempat jajari, maka kawat itu akan mendapatkan gaya yang arahnya sesuai dengan

arah i bu jari(@97:18)chyanto Dj oko

Maka dapat disimpulkan bahwa konduktor yang mengaliri arus dalam medan magnet
cenderung bergerak tegak lurus terhadap gmuiis gaya. Jika arus melewati suatu konduktor,
maka akan timbul medan magnet disekitar konduktor. Arah medan magnéilditenleh arah

aliran arus pada konduktor.

G. Limit Switch
Limit switchmerupakan jenis saklar yang dilengkapi dengan katup yang berfungsi
menggantikan tombolPrinsip kerjdimit switchsama seperti sakl@ush ONyaitu hanya akan
menghubung pada saat Katya ditekan pada batas penekanan tertentu yang telah ditentukan dan
akan memutus saat saat katup tidak ditekamit switchtermasuk dalam kategori sensor mekanis
yaitu sensor yang akan memberikan perubahan elektrik saat terjadi perubahan mekanikgpada se

tersebutPenerapan dalimit switchadalah
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sebagai sensor posisi suatu benda (objek) yang bergerak. 8mibawitchditunjukan

pada gambar berikut.

Gambar 0. Simbol dan Bentuk Fisikimit Switch
(Sumber: http://teknikelektro.org/)

Limit switdh umumnya digunakan untuk :

1. Memutuskan dan menghubungkan rangkaian menggunakan objek atau benda lain.
2. Menghidupkan daya yang besar, dengan sarana yang kecil.

3. Sebagai sensor posisi atau kondisi suatu objek.

Prinsip kerja limit switch diaktifkan dengan pekanan pada tombolnya pada batas/daerah
yang telah ditentukan sebelumnya sehingga terjadi pemutusan atau penghubungan rangkaian dari
rangkaian tersebutLimit switch memiliki 2 kontak yaitu NO Normally Opei) dan kontak NC
(Normally Clos¢ dimana salah satkontak akan aktif jika tombolnya tertekaonstruksi dan

simbol limit switch dapat dilihat seperti gambar di atas.


http://elektronika-dasar.web.id/wp-content/uploads/2012/07/Simbol-Dan-Bentuk-Limit-Switch.jpg
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H. Catu Daya
Catu daya merupakan bagian terpenting dalam sistem kelistrikan yang mempunyai fungsi
sebagai penyedia sumber tegangan dan &t luntuk suatu rangkaian.Pada tugas akhir ini catu
daya diperoleh dari jalmla listrik 220 VAC 50 Hz dan didistribusikan secara sejajar ke setiap Blok

rangkaian.

1. Penururtegangan

Komponen utama yang bisa digunakan untuk menurunkan tegangan adalah
transformatorTransformatorterdiri dari dua buah lilitan yaitu lilitan primer (N1) dan lilitan
sekunder (N2) yang dililitkan pada suatu inti yang saling terisolasi atau terpisah antara satu
dengan yang lain. Besar tegangan pada lilitan primer dan lilitamdek ditentukan oleh jumlah

lilitan yang terdapat pada bagian primer dan sekundernya.

M1

!
a
[

W2

( '\.,-" "-...-" T
<
=

L M A

Gambar 11. Transformator

(Sumber: Malvino, 1999:48)

Keterangan: V1 = tegangan primer (Volt)

V2 = tegangan sekunder Volt)

N1 = lilitan primer

N2 = lilitan sekunder
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2. Penyearah

Penyearah digunakan untuk menyearahkan gelombang-lmaliak(AC) menjadi DC
yang berasal dari jaringan jgka listrik.Pada alat ini digunakan penyearah gelombang penuh

dengan menggunakan empat dioda jembdapat dilihat pada Gambarb.

L
< -
e <
3¢ |
-/ p -

Gambar 12. Penyearah Gelombang Penuh dengan Dioda Jembatan

(Sumber: Malvino, 1999:55

Bentuk bentuk gelombangeluaran dari penyearah gelombang penuh dapat dilihat pada

Gambar.

Vout
V) 4

JAVATATATANS

Hs)

v

Gambar 13.Betink Gelombang Keluaran Penyearah Gelombang Penuh

(Sumber: Malving 1999:55)
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3. PenyaingFilter)
Penggunaan komponen kapasitor untuk-riak gelombang gelombang hasil

dari filter dapat dilihat pada Gambar .

Vout
F N
(v)

S N N TSN v

A VAR VAN

T 3

t(5)

Gambar 14. Bentuk Gelombang Hasil dari Filter

(Sumber: Malvino, 1999:56)

4. Penstabitegangan

Penyetabil atau gulator adalah rangkaian elektronika yang berfungsi untuk
menjaga tegangan keluaran agar stabil pada setiap perubahan beban. Contoh dari
penyetabil adalah rangkaian terpadu dengan tipe 7805, 7905, 7812, 7912 dan lainnya.
IC diatas mempunyai tiga terminaaiju masukan, keluaran dgmound. Tegangan
keluaran dari rangkaian terpadu ini bisa dilihat dari dua digit terakhir dari nomor
serinya, sedangkan untuk dua digit depan menunjukkan polaritas. Tegangan yang
dihasilkan. Misalnya Tipe 7805 menunjukkan poksipositif (+5V) sedangkan tipe

7905
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menunjukkan polaritas negati5{/). Simbol penyetabil dapat dilihat pada

Gambar.

[ — 1) (1)
O [ GROUND
— 1

Gambar 15. Simbol Penstabilan

(Sumber: DatashettIC LM7805)
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PERANCANGAN ALAT

A. Blok Diagram
Blok diagram peratangan alat ini merupakan suatu pernyataan gambar yang
ringkas, dari gabungan sebab dan akibat antara masukan dan keluaran dari sistem. Blok
diagram dibawah ini merupakan bagisegian komponen yang digunakan dari
perancangan alat penghancur sampah orghaikasis mikrokontroler ATMega 8535.

Komponen yang digunakan adalah sensor Ping, driver motor AC dan motor DC.

Catu Daya

l

Sensor Ping ﬁ —4 Buzzer
y

ATMEGA 8535
Relay Motor
DC
Push Button [pe—
Relay Motor
AC

Gambarl6. Blok Diagram

L

PLN2V

25
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Fungsifungsi dari blok diatas adalah sebagai berikut :

1. Push button digunakan sebagai saklar untuk menghidup dan ikematlat,
terkoneksi pada ATMega 8535 pada port PD3 dan port PD4

2. Sensor Jarak (ping) merupakan pengatur hidup mati motor AC dan DC yang mengatur
terkoneksi ke mikrokontroler pada port PD1 dan port PD2.

3. Mikrokontroler ATMega8535 merupakan bagian yang begfil sebaggousat kontrol
seluruh sistem sesuai dengan input yang diberikan.

4. Driver Relay merupakan bagian yang berfungsi sebagai saklar untuk hidup mati motor
AC dan motor DC yang terkoneksi pada mikrokontroler ATMega8535. Driver relay
motor AC pada porPAO dan driver relay motor DC terkoneksi pada port PC2 dan
PC3.

5. Motor AC dan motor DC merupakan bagian yang berfungsi untuk menggerakkan
motor AC dan motor D@angterkoneksi ke Driver Relay

6. Buzzer digunakan sebagai informasi peringatan sampah kosokgnedksi ke
mikrokontroler pada Port PDO.

B. Prinsip Kerja

Alat dihidupkan dengategangan PLN 220Mntuk proses kerja alat digunakan
tombol pust buttoriStart)sebagai input untuk proses kerja alat menghidupkan motor DC
dan motor AC.Alat hanya akan beropasi jka sensor ping mendeteksi samjolaim tidak

akan bekerja jika sensor
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ping mendeteksi sampah kosong walaupun tombol push button ditekan. Sistem
kerja alat ini menggunakan mikrokontroler ATMega8535 sebagai sistem kontrol
keseluruhan untuk menganalisaysl masukan dari sensor ping dan tombol push button
untuk menghidupkan driver relay sebagai pengendali motor DC sebagai penggerak buka

tutup pintu saluran masuk dan motor AC sebagai penggerak atftgueur

Perancangan Hardware

Perancangarhardware merypakan hal yang sangat penting dalam pembuatan
tugas akhir ini. Karena dengan adammgadwarebarulah system dapat diuji secara nyata
apakah alat ini dapat bekerja dengan baik atau tidak. Perancangan hardware ini meliputi

perancangan rangkaian elektronikhgadigunakan

1. Rangkaian Sensor ping
Rangkaian sensor ultrasonik yang digunakan berbentuk modul buatan
Parallax. Pada data sheet mogirg tersebut hanya ditampilkan gambar modul
sensorming bukan gambar rangkaiannya, sehingga gambar rangkaiannya ticek dap
ditampil kan disini, yang ditampilkan hanyabungansensor ping dengan port

mikrokontroler ATmega8535
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Gambat7. Rangkaian Modul Sensor PING

Driver Relay

Dalam perancangan rangkaian yang menggunakan relay 12V dan transistor
sebagai saklar. Teggan yang digunakan pada rangkaian ini adalah 12V untuk
membangkitkan relay dan untuk mengaktifkan motor AXclapun bentuk dari

rangkaiandriver relayuntuk pengoirol motor AC dapat dilihat padgambar.

+12 Volt

|
3 RL1
§H / N ) 220 volt
[-
R4 Q3 °
i It D313
2k2

Motor Induksi
— +12 Volt

Gambarl18. Rangkaian Driver Relay Motor Ac
Rangkaan menggunakan transistor3I8 sebagai komponen utama yang

berfungsi sebagai saklar. Rangkaian ini berfungsi untuk
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driver relay untuk mengaktifkan motor AC, dimana relay sebagai saklar antara
jala-jala dengan motor AC. Transistor jenis NPN ini sebagaiasajdng diserikan
dengan resisto2k2 kOhm pada basisnya untuk membatasi arus basis. Keluaran dari
transistor ini dihubungkan dengan sebuah relay. Rangkaian ini akan aktif bila basis

transistor mendapat tegangan logika high ( 1) dari mikrokontroler.

3. Rangkaian Driver Motor DC

+12 Volt

1

1
]|/ =

Q1
R3
Mikrokontroler _ K2
D313
- |_§|| : /" RL3 °MotorDC
Q2
R5

2k2
D313

Gambar 19. Rangkaian driver relay motor DC
Rangkaian menggunakan transistila buahD313 sebagai komponen utama yang
berfungsi sebagai saklar. Rangkaian ini berfungsi udtider relay untuk mengaktifkan
motor DC, dimana relay sefpa saklar antara jal@la dengan motor DC. Transistor jenis
NPN ini sebagai saklar yang diserikan dendaa bualresistor2k2 kOhm pada basisnya

untuk
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membatasi arus basis. Keluaran dari transistor ini dihubungkan dengan sebuah relay.
Rangkaian ini akaraktif bila basis transistor mendapat tegangan logika high ( 1 ) dari

mikrokontroler.Padadriver ini digunakan dua buah relay untuk pengendalian motor DC.

4. RangkaianMikrokontroler ATmega8535
Rangkaian skematik minimum system Mikrokontroler ATmega8535 dapat

dilihat pada gambar berikut ini:

J1
CONN-H5

{ 00000 U1l

= ;— PBOTOXCK ~ PAO/ADCO %
GND ——{ peum. PAUADCL [—=
—— PB2/AINO/INT2  PA2/ADC2 [——
—C3 —C2 - pB3AINYOC)  PA3IADC3 [k
220F 220F :— PBAISS PA4/ADCA %
PB5IMOS PAS/ADCS [—=>
X1 T paamiso PABIADCE |—=
||:|| &1 pe7Isck PATIADCT 22
| | L ppormxo peoiscL 2
CRYSTAL L ppimo pcusDA 2
1 poammo pc2 |2
B e pc3 |2
— ﬁ— PD4/OCIB pC4 % S
5| PDSIOCIA PCs =0 9
S | Poeicer pososct [—
b = pp7i0c2 pC7TOSC2 [—=
L a1
12 XTAL2 AREF 32 R2
S | ResET avee 2
R1 100k
10k ATMEGAB8535
.é ; C4 100uF
100n -
? GND

L

GND

Gambar20. Rangkaian Minimum SistemMikrokontroler ATmega8535

Pada gambar diatas dapat dilihat bahwa pada pin 12 dan 13 dihubungkan ke
XTAL dan dua buah kapasitor 22 Pf. XTAL ini mempengaruhi kecepatan

mikrokontroler ATm@a8535 dalam mengeksekusi



31

setiap perintah dalam program. Pin 9 merupakan masukan reset (aktifrendah).
Pulsa transisi dari tinggi kerendahaan -meget mikrokontroler ini. Cara men
download file heksa decimal kemikrokontroler, Mosi, Miso, Sck, Reset, Vccdan
GND dari kaki mikrokontroler dihubungkan kSP Programmer Dari ISP
Programmer inilah dihubungkanke computer melalui port paralel Kaki Mosi, Miso,
Sck. Reset,Vcc, dan GND pada mikrokontroler terletak pada kaki 6,7,8,9,10 dan 11.
Apabila terjadi keterd&an pemasangan jalur kdSP Programmer maka
pemograman mikrokontroler tidak daglilakukan karena mikrokontroler tidak bisa

merespon.

5. Rangkaian Limit Swhict

Limit_buka

2

Limit_tutup

Gambar 21. Rangakain Limit Swhict

Rangkaiarimit swhictdigunakan sebagai saklar untuk mesnfikan putaran
dari motor DC. Motor DC digunakan untuk penggerak pintu dari saluran masuk
sampah ke mesin penggilingimit swhictterhubung pada mikrokontroler pada port
PB1 dan PB2.

6. RangkaianBuzzer

Buzzer akan mengeluarkan bunyi, jika mendapatkan hka&sudata dari

mikrokontroler.Buzzerini berfungsi memberikan peringatan sebagai isyarat terdeteksi

pelanggaran
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+5 wvalt
l BuUE

MC

Gambar 2. Rangkaian Buzzer

Buzzer ini mempunyai Xabel yaitu +5V danground Jadi jika keduanya
terhubung makauzzertersebut akan aktifPada rangkaiabuzzerini menggunakan
tegangan 5 volt. Sedangkan output mikrokontroler untuk buzzer masih kecil. Maka
dari itu, pada rangkaidmuzzerini menggunakaudriver sehingga arus yang dibutuhkan
buzzerakan terpenuhi dabuzzertersebut akan berhyi. Komponen utama dari
rangkaian buzzer ini adalah transistor dan buZkemsistor yang digunakan adalah
transistor BC543 dengan tipe NPN. Transistor jenis NPN umumnya digunakan untuk
menerapkan fungsi transistor sebagai saklar. Dimana pada saatidensastor akan
berlaku sebagai sebuah saklar tertutup, karena pada titik kolektor transistor
mengalirkan arus kolektor maksimum dan tegangan antara kolektor dan emitor

mendekati O Volt.

7. Rangkaian CatuDaya
Catu daya berfungsi sebagai sumber tegangarg ydibutuhkan oleh

rangkaian dalam sistem. Catu daya yang diperlukan
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adalah tegangan keuaran sebesar 5 volt sebagai suplay dar keseruhan

rangkaian. Gambar rangkaian tersebut seperti pada gambar di bawah ini:

+12 Volt +5 Volt

? TIP41C z
=5

TR1 D1 LM7805 Q5
N 1w vo |-

|~

=)
o
(=]
m
GND

=7 cg =43 =
D3 B 330035V 1ooouzsv BS99 CO =529

220{Volt 1000025V

TRAN-2P3S DIODE

Gambar23. Rangkaian Unit CatuDaya

Dari trafo yang digunakan dipakai tegangan 12 Vac. Tegangan tersebut di
searahkan untuk mencatu driver relay sebagai penggerak motor motor DC dan
motor AC besarnya 12 volt. Untuk mikrokontroler, sensor ping dan Buzzer dan
besarnya 5 volt. Hal ini bias dilihat padangkaian catudayamenggunakan IC
regulator 7812 yang akan menghasilkan tegangan 12 volt pada keluarannya dan IC

regulator 7805 yang akan menghasilkan tegangan 5 volt pada keluarannya.



D. KontruksiAlat

Gambar 24PerancangaKontruksi Alat
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Gambar B. PerancangaKontruksi MataPisau
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BAB IV

PENGUJIAN ALAT

Dalam bab ini akan dibahas tentang pengujian alat. Pengujian dilakukan untuk
mengetahui prinsip kerja alat dan hasil yang didapat sesuai dengan hBexpgnjian yang
akan dilakukan meliputi pengan hardware yang terdiri dapengujian RangkaianCatu

Daya,Driver motor AC, DrivermotorDC, SensoPing, ATMega 853%anLimit switch

A. Pengujian Catu Daya
Catu daya berfungsisebagaisumbertegangan yang dibutuhkasieh rangkaian
dalamsistem.Pengijian catu dayadilakukanuntuk mengetahuiapakahrangkaiancatu
daya dapat bekerja denganbaik, sehinggadapat menghidupkanmikrokontroler dan
rangkaian lain nyaRangkain regulator pada catu daya menghasilkan rangtegangan
5 volt. Titik pengukurantegangardilakukanpadakeluarantransformator, rectifier, dan

keluarandariic regulator.

LM7805 Qs

TR1 D1
Il ol v VO
% Giboe | z
o7 “ ca —1
2zofvout Eal I 3300wy T ce
OO
TRAN-2P3S DHODE

Gambar25. Rangkaian Catu Daya
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Gambar B. Pengukuran Catu Daya
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Tabell. Hasil PengujianCatuDaya

Penguji & Tegangan Tegangan
Transf odmalt 22\ 12V6
Receti fier 12V6 12V
| C Regul (@Y 3 12av 4,98

B. Pengujian Rangkaian Driver Motor AC

Pengujianperludilakukanuntuk mengetahuapakahrangkaiarnberjalandengan
baik. Pengujiamangkaian driver relay dikukandengarsumbertegangan 12 Volt DC.

Dan memberikategangan O atau 5 Volt DC pada pin PAO.

+12Volt

Gambar 27. Pengujian Rangkaian Driver Relay
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Tabel2. Hasil pengukranTegangamangkaiarrelay

Kondi si Tegangan |[Terukur
Bekerj a 12V 12,5V
Ti dak Be oV 0,5V

Berdasarkarhasil pengujianpadarangkaian driver relay dapalisimpulkan
bahwa pada saat basis transistor mendapgaganganpositif sebesar +5V maka
rangkainsaklar relay akamaktif dan anakkontak relay akaraktif dan kont& relay
berubahkeposisi NC (normal closed). Sedangkpada saat transistor mendapat
tegangansebesar 0V makeangkaiansaklar relay tidakaktif dan anak kontak relay

kembalikeposisi NO (normal open).
C. Pengujian Buzzer

Buzzer ini mempunyai Zabel yaitu 5V dan ground Jadi jika keduanya
terhubung makauzzertersebut akan aktif. Pada rangkaimzzerini menggunakan

tegangarb V. Sedangkan output mikrokontroler untuk buzgastu 5 V.

+5 et

BLE

<1 o2
MC -—:—K

Gambar 8. Rangkaian Buzzer
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Tabel3. Pengukuran Tegangan Buzzer

Tegangan Mas Tegangan t
Kel uar k 8§ 587

11,WS8 5.,V5

ov o.,Vvi

D. Rangkaian Driver Relay Motor DC

Rangkaiandriver motor DC yang digunakasamadenganrangkaian driver motor
AC. Sedikit berbedadenganrangakaindriver motor AC, rangkaidriver motor DC
menggunakan 2 buah relay untglengendalian motor DC. Sesudengan prinsip
kerjanya, motor DC digunakanntuk menggerakkanpintu saluran masuk sampah
kemesinpenghancurPintu akan terbuka jika motor berputar ke arah kanan, dan limit
swithc 1 digunakan sebagai saklar yang akan mematikan motor DC. Setelah proses kerja
alat selesai pintu akan menutup dan motor akan berputar ke arah kiri, akan berhenti jika

limit swith 2 aktif

L§|| “|I*

RL3 ° Mator DC

Gambar 29. Rangkaian Driver Relay Motor DC



Gambar 30. PengujigRangkain Driver Motor DC

Tabel 4. Pengukuran driver motor DC

Logi ka || TeganfTegaruk Keadaan M
PQ= Low 0,5 Di am
PQ= Hig 4,5 Me mb u k a
PG= Low 0,1 Di am
PB= Hi gl 4, 9 Menut up
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Tabel 5. Pengukuran Limit Swith

Limit S Logika Kondi si
DC

L M1 P Bl Me mb u k a
LowOz V2
Hi gh K \8

L M2 P B Menutup
LowO~=V2
Hi gh , \8

E. Pengujian Rangkaian Sensor ping

Sensor ping digunakan sebagai sensor pensietainpah dalam ke adaan kosong
atau penuhlnput yang diberikan oleh sensor akan memberi perintah yang di proses oleh
mikrokontroler untuk mengaktifkan rangkain driver relay sebagai pengendali motor DC

dan AC. Sensor ping terkoneksi ke mikrokontroler pada port PD1 dan port PD2.

Gambar 31Rangkan Sensor PING
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Gambar 32. Pengujian Rangkain Sensor PING

Tabel 6.Hasil Pengujian Sensor Ping

Batas Sg TeganKgeanul Kondi si
Ke ATMeg
Terlidi@m 4 .\ Aktif

Kos At @ m 4 ,v9 Mat i

F. Pengujian Rangkaian Mikrokontroler Atmega8535

Rangkaiansistem minimum mikrokontoleATmega 8535 diukudengancara
menghubungkarrangkaian dengan sumber catu daya 5 volt, pengukuramegangan
dilakukant er hadap par amdtogri kho @ilka 6p0add ad apno r t

ATmega 8535. Haspengukurardapatdilihat padatabel.
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Gambar 33.Rangkaian Mikrokontroler

Gambar34. Pengukuran Rangkaian Mikrokontroler

Tabel7. HasilPengukuramMikrokontroller Atmega8535

Logi ka Port | Tegangan Ma s
8535 Daya
Low) ( ovDC
H gb ( 4 ,\V8D C
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Mikrokontroler bekerja pada dua kondisi logika yaitu saat kondisi low (0),
tegangan yang terbapadainstrumenpengukurardidapatkartegangarport sebesar 0,03
Vdc yang berartsistemmasihdalambatasideal. Logika yang kedugaitu kondisi high
(1), tegangan yang terbacapada instrument pengukiictapatkartegangarport sebesar
4.8 Vdc yang berartsistem masih dalam batas ideal karenmikrokontroler ATMega

8535 memilikitegangarkerjaantara 4,8 Vdtingga 5,2 Vdc.

G. Rangkaian Keseluruhan
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L roomc | 2 o
& | poaman PouSDA (I3 R3
i-m-w |
el ey
B  souromsy [ @ [
] pomocs: [PCATOSCE (B

e appr |
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5 Wl I
l, T
Ww

el
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il i

Gambar 35. Rangkaian Keseluruhan



Tabel 8. Pengukuran Proses Penggilingan Sampah DaurgKer

No Sampah dau Waktu / Prose
1 lk g amp i 2meni t
2 2k g amp i 3meni t
3 3k g amp i 5meni t
4 4Kk g amp i Tmeni t
5 5k g amp i l10nmenit
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BAB V

KESIMPULAN DAN SARAN

A. Kesimpulan

Berdasar hasil pengujian yang telah dilakukan, terdapat nilai eror yang sedikit
pada hasil pengukuran tegangan pada pengukuran rangkaian. Secara keseluruhan
pembuatan daperancangan alat penghancur sampah organik berbasis mikrokontroler
ATMega 8535 bekerja dengan baik dan seperti yang di harapkases kerjaalat
penghancuisampahorganik (Daunkering) akanaktif ketika sampahdibacaada oleh
sensor PING denggarak <40 cm darsecaraotomatispintu corongterbuka, motor AC
aktif lalu sampahmasukke proses penghancurdanketikasampalsudahdibacakosong
oleh sensor denggarak>40 cm lalu motor AC akamnati danpintu corongaktif untuk
menutupkembali. Alatini dikhususkanuntuk mencacahsampahorgank jenis daun
kering. Hasilpengujian yang dilakukamembuktikanbahwa mai eror yang kecil tidak
terlalu mempengaruhi dari proses kerja.a&mpah daun kering yang tadinya tidak ada
nilainya atau tidak ada kegunaaangapat diolah dan dimamfaatkan untuk kebutuhan
manusia. Sampah daun kering yang siap dihancurkan akan dijadikan pupuk kompos
untuk menunjang kebutuhan manusia seperti: pupuk untuk kebun bunga, tanaman padi,

sayuran, dan lain sebagainya.

a7
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B. Saran

Pembuatan dan perancangan alat penghancur sampah organik berbasis
mikrokontroler ATMega 8535 sudah bekerja dengan baik. Namun perlu dilakukan
perkembangan agar alat ini bisa lebih baik lagi bekerja untuk memudahkan setiap
pekerjaan manusia. Penggunaan sesor jardf pandeteksian sampah yang digunakan
pada alat ini belum terlalu maksimal jika digunakan sebagai input proses kerja alat. Perlu
dilakukan inovasi seperti menjadikan remote kontrol sebagai input pengendali dari
keseluruhan alat. Karna remote kontrol diniéih efektif dari pada sensor yang sering

mengalami error saaat melakukan pendeteksian,
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