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ABSTRAK 

 

Erawati             : Pembuatan Sistem Pengukuran Jarak Benda Tanpa Sentuh 
Berbasis  Mikrokontroler ATMega8535 Menggunakan Sensor 
Maxsonar-EZ1 Ultrasonik 

 

Pengukuran merupakan kegiatan penting dalam sains. Pengukuran dibutuhkan 
dalam setiap aspek kehidupan baik di rumah tangga maupun di dunia industri. 
Pengukuran secara manual yang sering dijumpai dapat digantikan dengan pengukuran 
secara otomatis atau tak sentuh yang lebih efisien. Sensor maxsonar memberikan 
peluang untuk mendapatkan alat ukur otomatis. Secara umum penelitian ini bertujuan 
untuk membuat sistem pengukuran jarak benda dan menentukan karakteristiknya 

Penelitian yang dilakukan ini merupakan penelitian eksperimen. Pengumpulan 
data dilakukan dengan melakukan pengukuran secara langsung dan pengukuran tidak 
langsung. Pengukuran secara langsung dilakukan terhadap tampilan nilai pada LCD 
dalam menentukan kemampuan sistem melakukan pengukuran. Pengukuran secara 
tidak langsung dilakukan untuk menentukan nilai ketepatan dan ketelitian serta 
penyimpangannya. Data yang didapat dari penelitian ini dianalisis menggunakan 
metode kesalahan dan metode grafik 

Berdasarkan analisis yang telah dilakukan dapat dikemukakan empat hasil 
penelitian. Pertama, produk pembuatan sistem pengukuran jarak benda terdiri dari 
beberapa blok rangkaian utama yakni catudaya teregulasi, mikrokontroler 
ATMega8535, sensor Maxsonar-EZ1 dan LCD. Kedua, kemampuan sistem 
mengukur jarak berkisar antara 7 inci sampai 101 inci. Setelah angka 101 inci sistem 
tidak bisa lagi mengukur jarak benda dengan baik. Ketiga, ketepatan dari sistem 
pengukuran jarak benda didapatkan sebesar 97,92% dengan simpangan rata-rata 
2.08%. Ketelitian dari sistem pengukuran jarak benda sebesar 0.99 dengan simpangan 
rata-rata 0.01 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

A. Latar Belakang 

Pengukuran merupakan kegiatan penting dalam proses sains. 

Pengukuran dibutuhkan dalam setiap aspek kehidupan, seperti pada  rumah 

tangga maupun dunia kerja. Pengukuran juga banyak dijumpai dalam aktivitas 

di dalam masyarakat, seperti pengukuran oleh pedagang pasar, pekerja 

bangunan, pengukuran dalam rumah tangga, perusahaan yang bergerak  di 

bidang pembuatan produk atau barang dan lain sebagainya. Pengukuran 

panjang atau jarak juga dapat ditemukan dalam pengukuran kedalaman, 

panjang lapangan,  panjang kayu atau bangunan dan lain-lain.  

Pengukuran merupakan kegiatan membandingkan suatu besaran yang 

diukur dengan alat ukur yang digunakan sebagai satuan. Satuan adalah 

besaran pembanding yang dipakai dalam pengukuran. Besaran adalah sesuatu 

yang dapat diukur dan dinyatakan dengan nilai (satuan). Dalam fisika besaran 

ada dua yakni besaran pokok dan besaran turunan. Besaran pokok merupakan 

besaran yang satuannya telah ditetapkan terlebih dahulu dan tidak diturunkan 

dari besaran lain. Besaran turunan adalah besaran yang satuannya diturunkan 

dari besaran lain. 

 Besaran pokok fisika yang umum diukur panjang, massa dan waktu. 

Pengukuran besaran panjang dapat menggunakan mistar, meteran, jangka 

sorong, dan mikrometer sekrup. Pengukuran besaran massa dapat  

menggunakan neraca atau timbangan, sedangkan pengukuran besaran waktu 
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dapat dilakukan dengan menggunakan jam analog, jam digital, jam matahari, 

dan stopwatch. 

Alat ukur panjang yang dijumpai saat ini masih bersifat manual dan 

memiliki berbagai kelemahan. Kelemahan dari sistem pengukuran panjang 

atau jarak akan menimbulkan masalah yakni tidak sesuainya data yang kita 

peroleh dengan data yang diharapkan. Sistem pengukuran besaran panjang 

atau jarak secara manual biasanya menggunakan mistar atau meteran sebagai 

alat ukur standar.  

Kelemahan pengukuran jarak atau panjang benda secara manual yaitu 

kurangnya ketepatan dalam pengukuran, waktu yang lama, dan  tenaga  yang 

lebih banyak. Kurang tepatnya pengukuran dengan alat ukur mistar karena 

kesalahan penempatan angka nol, posisi mata melihat skala dan kekeliruan 

dalam membaca skala. Untuk mengatasi beberapa kelemahan dari pengukuran 

jarak secara manual atau sentuh di perlukan sistem pengukuran jarak tak 

sentuh atau otomatis. Sistem pengukuran jarak tanpa sentuh merupakan 

penelitian tahap awal. Pengukuran tanpa sentuh dapat dimanfaatkan oleh 

instansi atau lembaga yang banyak berhubungan dengan jarak sehingga 

diperoleh data yang lebih akurat dan waktu yang lebih efisien. Penelitian ini 

dapat dikembangkan ke tingkat yang lebih lanjut dengan beberapa modifikasi. 

Pembuatan alat pengukuran jarak benda tanpa sentuh ini didukung oleh 

penggunaan sensor Maxsonar-EZ1 Ultrasonik yang mampu mengkonversi 

besaran fisika dalam bentuk gelombang ultrasonic menjadi bentuk sinyal 

listrik. Gelombang ultrasonik merupakan gelombang mekanik yang dihasilkan 
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oleh suatu bahan pizoelektrik. Gelombang ultrasonik merupakan gelombang 

bunyi yang tidak dapat didengar oleh manusia dan penggunaan gelombang 

ultrasonik ini tidak menimbulkan efek samping yang berbahaya. Sensor 

Maxsonar-EZ1 Ultrasonik ini didukung oleh komponen lainnya seperti 

mikrokontroler ATMega8535 dan LCD.  

Mikrokontroler adalah otak dari sistem elektroknika sama halnya dengan 

mikroprosesor sebagai otak komputer. Mikrokontroler mempunyai beberapa 

kelebihan yaitu kemampuan untuk membentuk fungsi matematika dan logika, 

menyimpan dan menjalankan suatu program. Lovin (2002) mengungkapkan 

bahwa program mikrokontroler dapat membuat keputusan berdasarkan pada 

situasi yang diinginkan. Hasil pengukuran yang telah diproses pada 

mikrokontroler akan ditampilkan pada sebuah media yaitu LCD. 

Berdasarkan latar belakang yang telah diuraikan dan melihat manfaat 

dari sistem pengukuran jarak tanpa sentuh, peneliti tertarik untuk membuat 

sistem pengukuran jarak tanpa sentuh serta menyelidiki karakteristiknya. 

Karena itu judul penelitian ini yaitu “Pembuatan Sistem Pengukuran Jarak 

Benda Tanpa Sentuh Berbasis Mikrokontroler ATMega8535 Menggunakan 

Sensor Maxsonar-EZ1 Ultrasonik”. 

B. Pembatasan Masalah 

Agar penelitian ini lebih terarah dan fokus, maka perlu dilakukan 

pembatasan masalah. Pembatasan masalah dalam penelitian ini adalah: 

1. Kemampuan maksimal sensor Maxsonar-EZ1 mengukur jarak benda 

sejauh 254 inci dengan resolusi 1 inci. 
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2. Karakteristik dari sistem yang diselidiki adalah ketepatan dan ketelitian. 

3. Rangkaian elektronik pendukung untuk sistem pengukuran jarak benda 

yaitu Mikrokontroler ATMega8535, Sensor Maxsonar-EZ1, LCD dan 

catudaya teregulasi. 

C. Perumusan Masalah 

Berdasarkan latar belakang masalah dan pembatasan masalah yang telah 

diuraikan, maka dapat dirumuskan masalah dalam penelitian. Perumusan 

masalah penelitian ini yaitu: ”Bagaimana Deskripsi dan Karakteristik Statik 

dari Sistem Pengukuran Jarak Benda Tanpa Sentuh Berbasis Mikrokontroler 

ATMega8535 Menggunakan Sensor Maxsonar-EZ1 Ultrasonik?” 

D. Pertanyaan Penelitian 

Untuk menjawab permasalahan dalam penelitian ini perlu dikemukakan 

beberapa pertanyaan sebagai berikut: 

1. Bagaimana deskripsi dari produk sistem pengukuran jarak benda tanpa 

sentuh? 

2. Bagaimana kemampuan sistem pengukuran jarak benda tanpa sentuh 

dalam melakukan pengukuran?  

3. Bagaimana ketepatan dan ketelitian dari sistem pengukuran jarak benda 

tanpa sentuh? 
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E. Tujuan Penelitian 

Secara umum penelitian ini bertujuan untuk membuat sistem pengukuran 

jarak benda tanpa sentuh berbasis mikrokontroler ATMega8535. Secara 

khusus penelitian ini bertujuan: 

1. Mendeskripsikan desain produk sistem pengukuran jarak benda tanpa 

sentuh berbasis mikrokontroler ATMega8535. 

2. Menyelidiki kemampuan sistem pengukuran jarak benda dalam melakukan 

pengukuran.  

3. Menyelidiki ketepatan dan ketelitian dari sistem pengukuran jarak benda 

tanpa sentuh berbasis mikrokontroler ATMega8535. 

F. Manfaat Penelitian 

Hasil penelitian ini diharapkan bermanfaat untuk: 

1. Kelompok kajian elektronika dalam pengembangan instrumentasi berbasis 

elektronika, khususnya dalam pengembangan sistem pengukuran jarak 

benda tanpa sentuh berbasis mikrokontroler ATMega8535 menggunakan 

sensor Maxsonar-EZ1 ultrasonik. 

2. Jurusan Fisika, untuk menambah pengetahuan dan memperluas wawasan 

dalam bidang kajian elektronika dan dalam upaya pengembangan 

instrumentasi berbasis elektronika khususnya pada sistem pengukuran 

jarak benda. 

3. Peneliti lain, sebagai sumber ide dan referensi dalam pengembangan 

penelitian tentang instrumentasi. 
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4. Lembaga lain yang memerlukan sistem pengukuran jarak benda tanpa 

sentuh. 

5. Peneliti, sebagai syarat untuk menyelesaikan program studi Fisika S1 dan 

pengembangan diri dalam bidang penelitian Fisika. 
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BAB II 

TINJAUAN KEPUSTAKAAN 

 

A. Gelombang Ultrasonik 

Gelombang ultrasonik merupakan gelombang dengan rentangan 

frekuensi yang tidak dapat didengar oleh telinga manusia, rata-rata diatas 20 

KHz. gelombang ultrasonik termasuk kedalam gelombang bunyi. Bunyi tidak 

dapat merambat jika tidak ada materi. Garen Nugroho (2009:4) 

mengungkapkan bahwa Gelombang ultrasonik merupakan gelombang 

mekanik longitudinal dengan frekuensi di atas 20 KHz  yang dapat merambat 

dalam medium padat, cair dan gas.  

Salah satu alasan penggunaan gelombang ultrasonik seperti yang 

diungkapkan oleh Giancoli (2001:409) yaitu gelombang ultrasonik selain 

faktanya bahwa tidak dapat didengar dan tidak menimbulkan efek samping 

yang berbahaya ialah panjang gelombang yang lebih pendek, difraksi yang 

lebih kecil sehingga berkas gelombang lebih tidak menyebar dan benda yang 

lebih kecil dapat dideteksi. 

Frekuensi kerja yang digunakan dalam gelombang ultrasonik bervariasi 

tergantung dari medium yang dilalui mulai dari fasa gas, cair hingga padat. 

ketika gelombang ultrasonik mengenai objek sebagian akan dipantulkan, 

sebagian diteruskan, dan sebagian lagi diserap. Kemampuan memantulkan, 

meneruskan, dan menyerap tergantung pada medium yang dilaluinya. 
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B. Sensor 

Sensor merupakan suatu piranti yang merubah besaran-besaran input 

fisis seperti magnetik, radiasi, mekanik, dan termal atau kimia menjadi 

besaran listrik sebagai output (Yulkifli, 2011) seperti terlihat pada Gambar 1. 

 

 

 

Gambar 1. Pengertian sensor (Yulkifli,2011) 

Sensor magnet adalah sensor yang bekerja berdasarkan perubahan 

medan magnetik yang terjadi disekitar benda atau objek yang diukur. 

Berdasarkan magnitudo medan magnet, sensor medan magnet dapat dibagi 

menjadi 2 bagian yaitu magnetometer dan gaussmeter. Sensor yang mengubah 

input radiasi menjadi listrik yakni fotovotaic atau sel solar. Fotovoltaic atau 

sel solar adalah alat sensor sinar yang mengubah energi sinar langsung 

menjadi energi listrik, dengan adanya penyinaran cahaya akan menyebabkan 

pergerakan elektron dan menghasilkan tegangan listrik. 

Sensor ultrasonik adalah sensor yang bekerja berdasarkan prinsip 

pantulan gelombang suara, dimana sensor ini menghasilkan gelombang suara 

yang kemudian menangkapnya kembali dengan perbedaan waktu sebagai 

dasar penginderaannya. Sensor ultrasonik merupakan sensor yang mengubah 

input fisis mekanik berupa tekanan atau getaran. Gelombang ultrasonik 

dihasilkan oleh bahan pizoelektrik. 

Kimia

Radiasi

Mekanik

Termal ListrikMagnet 
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Input fisis yang mengubah termal menjadi sinyal listrik adalah sensor 

suhu. Sensor suhu bekerja berdasarkan perubahan tahanan bahan. Sensor suhu 

yang biasa digunakan ada empat jenis yaitu thermocouple (T/C), resistance 

temperature detector (RTD), termistor dan IC sensor.                                                                      

C. Sensor Maxsonar-EZ1 Ultrasonik 

Gelombang ultrasonik adalah gelombang dengan besar frekuensi diatas 

frekuensi gelombang suara yaitu lebih dari 20 kHz. Sensor ultrasonik terdiri 

dari rangkaian pemancar ultrasonik yang disebut transmitter dan rangkaian 

penerima ultrasonik yang disebut receiver. Struktur pemancar dan penerima 

sangatlah sederhana, sebuah kristal piezoelectric dihubungkan dengan 

mekanik jangkar dan hanya dihubungkan dengan diafragma penggetar. 

Tegangan bolak-balik yang memiliki frekuensi kerja 40 KHz - 400 kHz 

diberikan pada plat logam.  

Bahan pizoelektrik adalah suatu bahan yang apabila mendapat tekanan 

(pizo) maka kedua permukaannya akan timbul muatan listrik. Bahan 

pizoelektrik merupakan kapasitor dengan konstanta dielektrik tertentu 

sehingga pada kedua kedua permukaannya akan timbul perbedaan tegangan 

listrik. Sensor Maxsonar EZ1 merupakan suatu piranti yang merubah input 

fisis mekanik menjadi sinyal listrik.  

Sensor maxsonar merupakan salah satu sensor yang memanfaatkan 

gelombang ultrasonik. sensor maxsonar dapat mengukur jarak dengan 

mengirim gelombang ultrasonik dengan frekuensi 42 kHz dan kecepatan 344 

m/s. Sensor maxsonar bekerja berdasarkan prinsip pemantulan gelombang 
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suara, dengan variabel yang diukur adalah waktu gelombang tersebut 

dipancarkan dan ditangkap kembali oleh sensor maxsonar.  

Sensor maxsonar  memiliki jangkauan deteksi yang lebih luas dan lebar,  

Sehingga dapat mendeteksi jarak dan lokasi secara tepat. Range jangkauan 

deteksi maxsonar juga besar dibandingkan sensor ultrasonik lainnya. 

 
Gambar 2. LV-Maxsonar-EZ1 Ultrasonik 
( sumber: data sheet LV-Maxsonar-EZ1 ) 

 
Sensor Maxsonar bekerja dengan mentransmisikan gelombang ultrasonik dan 

menghasilkan pulsa keluaran sesuai dengan waktu tempuh pemancaran dan 

pemantulan gelombang. Dari penghitungan waktu tempuh pulsa maka jarak 

sensor dengan target dapat dihitung dengan mudah.  

Sensor maxsonar bekerja dengan tegangan masukan sebesar 5VDC 

dengan kuat arus 2 mA. Jarak yang dapat diukur oleh sensor berkisar antara 0 

sampai 6,45 meter (0 – 254 inci) dengan resolusi 2.54 cm. Pengukuran 

menggunakan sensor maxsonar dipengaruhi oleh temperatur udara terhadap 

kecepatan pengukuran. Sensor ini mempunyai ukuran lebih kurang 19 mm x 

22,1 mm x16 mm.  

Sensor maxsonar memancarkan gelombang ultrasonik 42 kHz sesuai 

dengan kontrol dari mikrokontroler. Gelombang ultrasonik ini melalui udara 

dengan kecepatan 344 meter perdetik mengenai objek dan memantulkan 
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kembali ke sensor. Maxsonar mengeluarkan pulsa keluaran tinggi pada pin 

signal (PW) setelah memancarkan gelombang ultrasonik dan setelah 

gelombang pantulan terdeteksi maxsonar akan membuat keluaran rendah pada 

pin pulsa width dan data serial dikirim ke mikrokontroler. Pembacaan jarak 

oleh benda diolah oleh sensor maxsonar, setelah diolah data dikirim ke 

mikrokontroler dalam bentuk serial. Jarak yang terukur oleh gelombang 

ultrasonik yaitu:  

2
344

2
Vu ttd ⋅

=
⋅

= ...........................................................................(1) 

Pada persamaan (1), d merupakan jarak yang diukur oleh gelombang 

ultrasonik. Besaran Vu adalah kecepatan gelombang ultrasonik melalui udara 

yaitu 344 meter perdetik. Besaran t adalah lebar pulsa atau lama waktu 

tempuh gelombang ultrasonik untuk jarak ukur objek pulang dan pergi. 

Kecepatan udara tetap sehingga waktu tempuh gelombang ultrasonik hanya 

bergantung pada jarak yang diukur.  

D. Mikrokontroler ATMega8535 

Mikrokontroler merupakan suatu piranti dalam bentuk mini dari dari 

sebuah komputer  yang terdiri dari perangkat lunak, perangkat keras, memori, 

CPU dan lain sebagainya yang terpadu dalam satu keping IC (Agfianto: 2002). 

Mikrokontroler adalah sebuah chip yang berfungsi sebagai pengontrol 

rangkaian elektronika dan umumnya dapat menyiman program di dalamnya. 

Mikrokontroler umumnya bekerja pada frekuensi sekitar 4 MHz-40 MHz. 

Mirokontroler juga mudah dibawa kemana-mana karena memiliki ukuran 
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yang kecil dan dapat diprogram ulang merupakan nilai plus bagi 

mikrokontroler tersendiri.  

Mikrokontroler AVR memiliki arsitekstur RISC 8 bit, dimana semua 

instruksi dikemas dalam kode 16 bit dan sebagian besar instruksi dieksekusi 

dalam satu clok. Mikrokontroler ATMega8535 memiliki sistem mikroprosesor 

8 bit berbasis RISC dengan kecepatan maksimal 16MHz, kapasitas memori 

flash 8 kb, SRAM sebesar 512 byte, EEPROM (Electrically Erasable 

Programmable Read Only Memori) 512 byte, ADC internal 8 saluran, portal 

komunikasi serial (USART) kecepatan maksimal 2,5 Mbps, enam pilihan 

mode sleep menghemat penggunaan daya listrik. 

a. Arsitektur Pin ATMega8535 

 
                       Gambar 3. Arsitektur ATMega8535 
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Dari Gambar 3 dapat dilihat bahwa ATMega8535 memiliki bagian sebagai 

berikut: 

1) Saluran I/O sebanyak 32 buah, yaitu port A, port B, port C, dan port D  

2) ADC 10 bit sebanyak 8 saluran  

3) CPU yang terdiri atas 32 buah register 

4) SRAM sebesar 512 byte 

5) Memori Flash sebesar 8 kb dengan kemampuan Read while write 

6) EEPROM sebesar 512 byte yang dapat diprogram saat beroperasi 

7) Port USART untuk komunikasi serial 

b. Konfigurasi Pin ATMega8535 

Sebuah IC Mikrokontroler ATMega8535 memiliki pin sebanyak 40 kaki. 

Konfigurasi sebuah IC Mikrokontroler ATMega8535 dapt dilihat pada 

Gambar 4. 

 
Gambar 4. Pin ATMega8535 

Dari Gambar 4 dapat dijelaskan secara fungsional konfigurasi pin 

ATMega8535 adalah sebagai berikut: 
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1) VCC merupakan pin yang berfungsi sebagai masukan catudaya 

2) GND merupakan pin ground 

3) Port A (PA0..PA7) merupakan pin I/O dua arah dan pin masukan ADC 

4) Port B (PB0..PB7) merupakan pin I/O dua arah dan pin khusus,                   

yaitu Timer/Counter, komparator analog, dan SPI 

5) Port C (PC0..PC7) merupakan pin I/O dua arah dan pin khusus, yaitu 

TWI, komparator analog, dan Timer Oscilator 

6) Port D (PD0..PD7) merupakan pin I/O dua arah dan pin khusus , yaitu 

komparator analog, interupsi eksternal, dan komuniksai serial 

7) RESET merupakan pin yang digunakan untuk mereset mikrokontroler 

8) XTAL1 dan XTAL2 merupakan pin masukan clock eksternal 

9) AVCC merupakan pin masukan tegangan untuk ADC 

10) AREF merupakan pin masukan tegangan referensi ADC 

Penggunaan pin pada mikrokontroler dalam penelitian ini adalah pertama,  

rangkaian LCD menggunakan delapan pin yakni enam pin terhubung pada 

PB2 sampai PB7 atau pin 3 sampai pin 8. Dua pin lagi ke vcc dan GND. 

Kedua, sensor menggunakan 4 pin  yakni pin rx dan tx terhubung ke PD0 

dan PD1. Hasil data didapat dari sensor, akan dikirim oleh mikrokontroler 

dan ditampilkan pada sebuah media yakni Liquid Crystal Display (LCD). 

LCD berbentuk persegi panjang dengan data 2 x 16  

E. LCD 

Liquid Crystal Display (LCD) merupakan perangkat (devais) yang 

digunakan untuk menampilkan data selain menggunakan seven segment. LCD 



 

adalah se

satu juga

2006). L

penguku

menu pi

Gambar 

Pad

dari laya

kaki. Fun

Tabel 1.

No Sim
1 Vs
2 Vc
3 Ve
4 R

5 R/W

6 E

ebuah modu

a terdapat m

LCD diguna

ur jarak bend

ilihan settin

5. 

G

da Gambar 5

ar LCD dan

ngsi dari tiap

. Fungsi Pin

mbol Level 
ss - 
cc - 
ee - 
S H/L 

W H/L 

E H 

(a) 

ul yang terda

mikrokontrol

akan sebaga

da. Pada sis

ng jarak be

Gambar 5. B

(a) Ben
(b) Ran

5 (a) mengg

n kaki-kakiny

p kaki dapat

n Pada LCD

Dihubung
Dihubung
Digunaka
Bernilai 
logika ‘1’

Bernilai
logika ‘1’
Merupaka
failing ed

apat beberap

er didalamn

ai alat kom

stem ini LC

enda. Bentu

Bentuk LCD

ntuk Fisik LC
ngkaian Disp

ambarkan be

ya. Gambar 

t dilihat pada

D 

gkan ke 0 V 
g dengan  +5
an untuk men
logika ‘0’ u
’ untuk inpu

logika ‘0’ 
’ untuk prose
an sinyal en

dge dari logik

a komponen

nya sebagai p

munikasi ant

CD digunaka

uk LCD dap

 (Sumber :D

CD 2 x 16 
play LCD 

entuk fisik L

5 (b) memp

a Tabel 1.  

Keteran
(Ground) 

5V dengan to
ngatur tingk
untuk input

ut data. 

untuk prose
es ‘read’. 
nable. Siny
ka ‘1’ ke log

n yang disusu

pengendali (

tara user d

an untuk me

pat diperhat

Didin 2006) 

LCD. Bentuk

perlhatkan b

ngan 

oleransi ± 10
kat kontras L
t instruksi d

es ‘write’ d

yal ini akan 
gika ‘0’. 

(b) 

15

un menjadi 

(Sulhan, S: 

engan alat 

enampilkan 

tikan pada 

k itu terdiri 

bagian dari 

0%. 
LCD. 
dan bernilai

dan bernilai

aktif pada

 

 

 

a 



   16 

7 DB0 H/L Pin data D0 
8 DB1 H/L Pin data D1 
9 DB2 H/L Pin data D2 
10 DB3 H/L Pin data D3 
11 DB4 H/L Pin data D4 
12 DB5 H/L Pin data D5 
13 DB6 H/L Pin data D6 
14 DB7 H/L Pin data D7 
15 V+BL - Back Light pada LCD ini dihubungkan dengan tegangan 

sebesar 4-4,2 V dengan arus 50-200 Ma 
16 V-BL - Back Light pada LCD inidihubungkandengan ground 

 
Operasi dasar LCD terdiri dari empat kondisi, yaitu instruksi mengakses 

proses internal, instruksi menulis data, instruksi membaca kondisi sibuk dan 

instruksi membaca data. Kombinasi instruksi dasar inilah yang dimanfaatkan 

untuk mengirim data ke LCD. 

Proses inisialisasi dilakukan mikrokontroler saat sistem mulai diaktifkan. 

Selama proses inisialisasi ini maka akan ditampilkan beberapa pesan yang 

berhubungan dengan proses tersebut. LCD akan menampilkan kata-kata 

pembuka dan menunggu hingga user untuk mengaktifkan menu utama 

tersebut.  

Tampilan LCD terdiri dari dua bagian, yakni bagian panel LCD yang 

terdiri dari banyak ”titik”. LCD dan sebuah mikrokontroler yang menempel 

dipanel dan berfungsi mengatur ’titik-titik’ LCD tadi menjadi huruf atau 

angka yang terbaca. Huruf atau angka yang akan ditampilkan dikirim ke LCD 

dalam bentuk kode ASCII. Kode ASCII ini diterima dan diolah oleh 

mikrokontroler di dalam LCD menjadi ’titik-titik’ LCD yang terbaca sebagai 

huruf atau angka. Dengan demikian tugas mikrokontroler pemakai tampilan 

hanyalah mengirimkan kode-kode ASCII untuk ditampilkan.   
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F. Catudaya teregulasi 

Catudaya merupakan suatu peralatan yang sangat penting karena hampir 

semua peralatan elektronika memerlukan tegangan DC untuk 

mengoperasikannya. Catudaya adalah suatu alat yang mengubah tegangan AC 

menjadi tegangan DC. 

Catudaya teregulasi dapat dibangun dari IC regulator tegangan. IC 

regulator tegangan ini diantaranya adalah seri IC 78XX dan 79XX, dimana IC 

ini akan memberikan regulator tegangan sesuai yang diinginkan. Sutrisno 

(1999) mengatakan ”Untuk regulasi tegangan yang tidak terlalu ketat kita 

dapat gunakan regulator tegangan IC tiga terminal. Regulator ini dikenal 

sebagai seri 78XX dan 79XX. Regulator IC 78XX adalah regulator tegangan 

positif untuk XX Volt, sedangkan 79XX adalah regulator tegangan negatif 

untuk XX Volt”. Dari pernyataan tersebut jelas bahwa tegangan teregulasi 

yang diharapkan dapat diperoleh dengan memilih seri IC regulator yang 

sesuai. Sebagai contoh IC 7812 artinya tegangan regulasi yang diberikan 

adalah 12 Volt. 

Tegangan teregulasi yang diharapkan dapat diperoleh dengan memilih 

seri IC regulator yang sesuai. Sebagai contoh IC 7805 artinya tegangan 

regulasi yang diberikan adalah 5 Volt. Salah satu catudaya teregulasi dengan 

tegangan keluaran dapat divariasikan secara kontinu seperti Gambar 6 . 
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Gambar 6. Rangkaian Catudaya Teregulasi 

 
Tegangan DC teregulasi diperoleh dengan cara terlebih dahulu 

menurunkan tegangan bolak-balik (AC) dari PLN melalui sebuah 

transformator step-down. Tegangan AC yang telah diturunkan kemudian 

disearahkan dengan menggunakan empat dioda yang membentuk penyearah 

sistem jembatan. Pada keluaran dari penyearah dihubungkan dengan kapasitor 

sebagai filter, sehingga dihasilkan tegangan keluaran DC tak teregulasi.  
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BAB V 

PENUTUP 

 

A. Kesimpulan 

Berdasarkan hasil penelitian dan analisis data serta pembahasan terhadap 

sistem pengukuran jarak benda tanpa sentuh berbasis mikrokontroler 

ATMega8535 menggunakan sensor Maxsonar-EZ1 dapat dikemukakan 

beberapa kesimpulan sebagai berikut: 

1. Sistem pengukuran pengukuran jarak benda terdiri dari desain hardware, 

software dan desaian aplikasi. Desain hardware berupa rangkaian yang 

dibangun oleh sensor maxsonar, mikrokontroler ATMega8535, LCD, dan 

catudaya. Desain aplikasinya berupa kotak berukuran 21cmx21cmx11cm. 

Untuk pengukuran jarak benda dibuatkan tempat kedudukan benda berupa 

lintasan sepanjang 3 meter yang terbuat dari akrelik dan diberi cat warna 

biru, meteran, dan plat sebagai benda. 

2. Sistem pengukuran jarak benda memiliki batas kemampuan dalam 

mengukur. Pada penelitian ini batas minimum dari pengukuran jarak 

adalah 7 inci, jadi dari jarak 0 sampai 6 inci nilai yang ditampilkan 7 inci. 

Untuk batas maksimum sistem pengukuran jarak benda adalah 101 inci. 

Pada saat melakukan pengukuran jarak benda menggunakan sistem 

pengukuran jarak benda terjadi pengurangan nilai jarak benda sebesar satu 

inci. Pengurangan nilai jarak benda terjadi dari jarak ukur diatas 17 inci.  
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3. Ketepatan dari sistem pengukuran jarak berbasis mikrokontroler 

ATMega8535 yaitu 97,92% dengan simpangan rata-rata  2,08% sedangkan 

ketelitian dari sistem pengukuran jarak benda berbasis mikrokontroler 

ATMega8535  yakni 0,99 dengan rata-rata penyimpangan sebesar 0,01 . 

Ada beberapa data yang mengalami penyimpangan, hanya data 1 sampai 

10 yang mengukur dengan nilai sama antara meteran dan sistem. 

B. Saran 

Berdasarkan hasil penelitian dan pembahasan yang telah dilakukan dapat 

dikemukakan saran yakni sistem pengukuran jarak benda menggunakan sensor 

maxsonar menggunakan sumber tegangan dari baterai karena konsumsi 

tegangannya sangat rendah. 
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