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BAB V

PENUTUP

5.1. KESIMPULAN

Setelah melewati tahap-tahap dalam proses penyelesaian proyek Tugas Akhir, dari mulai penemuan ide, perancangan perangkat keras (Hardware) dan perancangan perangkat lunak (Software), maka dapat disimpulkan bahwa:

1. Dengan menggunakan mikrokontroler AT89C51 rangkaian ‘Pengendali Sistem Mekanis Model ForkLift Dengan Mikrokontroler AT89C51’ menjadi lebih sederhana dan ringkas karena tidak banyak dibutuhkan komponen lain, hal ini disebabkan oleh kemampuan mikrokontroler AT89C51 untuk menangani proses dari mulai masukan data, pengolahan data dan keluaran untuk ditampilkan.

2. Mikrokontroler memiliki keunggulan-keunggulan, antara lain pengaplikasiannya yang tidak terlalu rumit, kompatibel terhadap komponen-komponen pendukung yang ada dipasaran, memiliki kemampuan yang memadai untuk menyimpan data, hanya memerlukan daya yang kecil, pengisian dan penghapusan program dapat dengan mudah dilakukan dengan siklus pengisian dan penghapusan 1000 siklus, dan harganya relatif terjangkau dibanding mikrokontroler lain.

3. Mikrokontroler AT89C51 berfungsi sebagai pengendali dan pemroses dalam rangkaian ‘Pengendali Sistem Mekanis Model ForkLift Dengan Mikrokontroler AT89C51’. 

4. Untuk menggerakkan ‘Pengendali Sistem Mekanis Model ForkLift Dengan Mikrokontroler AT89C51’ ini menggunakan tombol.

5. Motor penggerak maju maupun mundur menggunakan motor stepper, sedangkan untuk motor pengggerak naik maupun turun menggunakan motor DC. 

6. Motor stepper setiap langkahnya berputar sebesar 1,8 derajat sehingga satu putaran penuh membutuhkan 200 langkah. Antara langkah satu ke langkah selanjutnya dibutuhkan tunda 10301 μs, keliling roda adalah 15,07 cm sehingga kecepatan gerak maju atau mundur adalah :

Kecepatan : 
[image: image1.wmf]    

1,8

360

 x 

0

0

Tunda

Keliling



      : 
[image: image2.wmf]    

1,8

360

 x  

 

10301

07

,

15

0

0

s

m



      : 
[image: image3.wmf]    

200

 x  

 

10301

07

,

15

s

m



      : 
[image: image4.wmf]    

s

 

2060200

07

,

15

m



      : 
[image: image5.wmf]   

s

 

2,06

07

,

15



      : 7,31 cm/s

sedangkan pergerakan terkecilnya adalah 

Pergerakan terkecil : 
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                    : 0,075 cm

7. Setelah diukur, jangkauan naik dan turunnya adalah 3 cm dengan beban maksimal ±180 gram.

8. Pada saat motor stepper berhenti, motor stepper tidak diaktifkan (port kendali = 0) sehingga gerak roda tidak terkunci.

5.2. SARAN-SARAN

Mengingat beberapa kekurangan dari karya tulis ini, berikut ini beberapa kemungkinan yang harus diperhatikan untuk mengembangkan dan beberapa hal yang perlu diperhatikan untuk kesempurnaan perangkat keras maupun perangkat lunak alat ini diantaranya:

1. Motor penggerak pada ‘Pengendali Sistem Mekanis Model ForkLift Dengan Mikrokontroler AT89C51’ ini akan lebih baik apabila menggunakan motor yang lebih kuat.

2. Catudaya menggunakan baterai sehingga pergerakan alat ini akan lebih bebas.

3. Program yang ada didalam mikrokontroler sebaiknya dapat diedit kembali tanpa harus menghapus keseluruhan program didalamnya, karena penghapusan program juga dapat memperpendek umur mikrokontroler.

4. Pada saat motor stepper berhenti, motor stepper harus dikunci dengan cara mempertahankan data maju atau mundur yang terakhir.
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