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BAB I

PENDAHULUAN

1.1. Latar Belakang
Teknologi selalu menuntut dan dituntut keterpaduannya dengan bidang-bidang lain, sedangkan dalam kajiannya teknologi diturunkan menjadi bagian-bagian yang sangat spesifik, kemudian bagian-bagian itu saling berkomplemen dan menghasilkan output berupa produk teknologi yang dipergunakan oleh bidang-bidang lain. 

Kehandalan suatu produk teknologi dapat dilihat dari komponen-komponen teknis pendukungnya, yang kemudian menjadi tugas aplikan untuk meneliti spesifikasi teknis dan mengujinya sehingga didapatkan aplikasi yang berupa pengembangan atau penyederhanaan dari suatu sistem. Hal tersebut mendorong  perkembangan komponen ataupun sistem yang semakin terintegrasi.

Elektronisasi telah merambah dalam proses pengendalaian suatu peralatan, hal ini dilakukan untuk mengatasi keterbatasan pada peralatan konvensional. Pekerjaan yang berat, berbahaya dan sulit kini dilakukan dengan bantuan mesin terkendali jauh, tingkat ketelitian ataupun area yang tidak dapat dijangkau oleh manusia, kini semakin dicoba untuk diatasi.

1.2. Permasalahan

Atas dasar pemikiran diatas, maka dicoba untuk merekayasa suatu pengatur motor yang pada dasarnya banyak dipergunakan pada sistem mekanis-elektris, yaitu “Pengendali Sistem Mekanis Model ForkLift Dengan Mikrokontroler AT89C51”. Adapun permasalahan yang ditemukan adalah pada sistem yang selama ini dikembangkan masih mempergunakan banyak komponen sehingga untuk pengembangannya menjadi sangat kaku karena sistem yang terlalu besar.

Pada judul yang dikembangkan ini, direkayasa sebuah pengatur motor yang hanya mempergunakan satu komponen pokok yaitu mikrokontroller AT89C51. Keunggulan dari sistem ini adalah konfigurasinya  yang sederhana dan  mampu direkayasa ulang hanya dengan mengubah program yang tersimpan di memori internal mikrokontroller tersebut.

Adapun sistem mekanis forklift dimaksudkan sebagai simulasi peralatan pengangkut yang banyak digunakan dalam sistem pergudangan dan bidang lain, pada judul yang dikembangkan ini diarahkan untuk kendali jauh sehingga sasaran akhirnya dapat dipergunakan sebagai alat pengangkut pada daerah berbahaya ataupun sulit dijangkau.

1.3. Maksud dan Tujuan.

Maksud pembuatan alat Tugas Akhir tentang Pengendalian Sistem Mekanis Model ForkLift Dengan Mikrokontroller AT89C51 adalah sebagai penerapan pengetahuan yang diperoleh, diantaranya tentang sistem mikrokontroller. 

Adapun tujuannya adalah sebagai kontribusi gagasan sekaligus realisasi terhadap permasalahan diatas. Sebagai tujuan akhir, diharap sistem yang akan dibuat ini akan membuka pengembangan lebih lanjut. 

1.4. Pembatasan Masalah.

Agar tidak terjadi kesalahan pendefinisian terhadap judul, maka diperlukan pembatasan terhadap judul yang dimaksud. Prinsip dasar dari peralatan yang akan dibuat adalah mengendalikan gerakan dua motor stepper dan dua motor dc dengan rutin perintah yang tersimpan didalam chip mikrokontroller AT89C51, sebagai pemanggil rutin perintah dipergunakan keluaran biner dari encoder MM74C922.

1.5. Sistematika Penulisan


Penulisan laporan ini dibagi dalam beberapa bagian, dengan sistematika sebagai berikut : 

BAB I. Pendahuluan

Membahas mengenai latar belakang masalah, maksud dan tujuan, dan batasan masalah, serta sistematika penulisan.

BAB II. Landasan Teori

Membahas mengenai teori-teori dasar yang dipergunakan, yang meliputi : mikrokontroller AT89C51, encoder MM74C922, dan driver ULN2004, motor DC, dan relay.

BAB III. Perencanaan Sistem

Bab ini menjelaskan tentang komponen-komponen dasar yang mendukung kerja sistem secara keseluruhan meliputi perancangan perangkat keras, cara kerja alat serta komponen-komponen yang digunakan.

BAB IV. Pengamatan dan Pembahasan

Memberikan penjelasan mengenai analisa dan pembahasan perangkat lunak, meliputi bahasa pemrograman, algoritma dan diagram alir pemrograman, listing program dan penjelasan program.

BAB V. Penutup


Menguraikan kesimpulan dan saran.
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