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BAB V

PENUTUP

A. KESIMPULAN

Setelah menyelesaikan keseluruhan tahap dalam pelaksanaan Proyek Tugas Akhir ini, mulai dari tahap pengembangan ide, perancangan perangkat keras, perancangan perangkat lunak sampai kepada tahap pengujian akhir terhadap rangkaian yang telah dibuat, maka selanjutnya dapat ditarik beberapa kesimpulan akhir sebagai berikut :

1. Komunikasi data yang digunakan Half Duplex.
2. Dalam komunikasi data serial minimal terdapat 3 jalur yang digunakan , yaitu jalur pengirim data (TxD), jalur penerima data (RxD), dan Ground. Jalur DSR dan CTS bisa digunakan sebagai tanggapan dari alat sudah hidup dan siap berkomunikasi dengan diberi masukan logika 0 (+12 V).

3. Sebelum melakukan komunikasi data serial, terlebih dahulu harus dilakukan proses Inisialisasi yang digunakan, meliputi : Baud Rate, Data Bit, Bit Parity, dan Stop Bit pada mikrokontroler AT89C52 dan komputer.

4. Makin besar Duty Cycle PWM kecepatan putar motor universal bertambah, atau sebaliknya.

5. Semakin banyak jumlah lubang pada piringan motor sebagai pembangkit pulsa putaran maka lebih akurat penghitungan jumlah putaran motor.
6. Baud rate antara komputer dan mikrokontroler harus sama atau kesalahannya pada mikrokontroler AT89C52 tidak boleh lebih dari 5 %.

7. Interupsi yang mempunyai prioritas lebih tinggi pada mikrokontroler AT89C52 bisa menginterupsi interupsi yang lain meskipun masih dalam proses mengerjakan prosedur interupsi.  

8. Pembacaan alat mengalami banyak kesalahan dipengaruhi posisi motor, hambatan dalam motor universal dan ketepatan perangkat sensor baca putaran   antara pemancar cahaya dan penangkap sensor cahaya tidak simetris. 

B. SARAN

Dengan memperhatikan beberapa kekurangan pada perangkat keras dan perangkat lunak Alat pengatur kecepatan putar motor universal menggunakan komputer dengan mikrokontroler AT89C52 melalui port serial yang telah dibuat ini, maka untuk pengembangan selanjutnya dapat diberikan saran-saran sebagai berikut :

1. Pada piringan dua pembangkit pulsa, lubang sebaiknya ditambah karena akan menambah ketelitian dalam penghitungan jumlah putaran.  

2. Pada perangkat lunak Delphi dan ASM51, dapat digunakan menerima data masukan peripheral melebihi angka 255 melalui port serial. 
3. Inisialisasi baud rate pada perangkat lunak mikrokontroler AT89C52 bisa diubah dari komputer melalui port serial.

4. Agar didapat kesalahan yang kecil, jarak sensor dan pemancar cahaya hendaknya sedekat mungkin dan simetris, hambatan dalam motor dibuat sekecil mungkin.
5. Supaya  transfer data bisa diatas 2400 bps dengan kesalahan tidak lebih dari 5 % oscillator pada mikrokontroler AT89C52 diganti dengan 11,0592 MHz.
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LAMPIRAN

1. Diagram alir program utama ASM51 penghasil pulsa PWM.
2. Diagram alir program utama Dhelphi .
3. Program Dhelphi untuk memasukan jumlah putaran.
4. Program Assembler untuk menghitung dan membuat pulsa PWM.
5. Tabel hasil pengujian alat pengukur motor universal.
6. Rangkaian driver power daya.
7. Pangkaian pengendali mikrokontroler AT89C52 .
8. Datasheet 4N25,NE555,MAX232 dan Mikrokontroler AT89C52.
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