BAB 2
LANDASAN TEORI
2.1. Tinjauan Umum
Pompa air ditemukan oleh Otto Von Guerike pada tahun 1650 di Jerman, pompa air digunakan untuk menyedot air, biasanya air tersebut disedot dari sumur kemudian ditempatkan di bak atau tower. Pompa air ini dapat dijalankan secara manual dan otomatis, secara manual hanyalah menggunakan mesin pompa air saja tetapi cara otomatis menggunakan mesin pompa air dan didalam bak atau tower terdapat sensor untuk mendeteksi kondisi air dan menggunakan relay untuk menghidupkan dan mematikan mesin pompa air tersebut apabila air dalam keadaan kosong atau sudah penuh. Untuk pompa air otomatis ini dijalankan melaui aplikasi program yang terkendali dalam mikronkroller, dalam perancangan alat ini mikrokontroller yang digunakan adalah AT89C51. 

2.2 Prinsip Kerja Alat

Alat pengontrol pompa air ini akan bekerja apabila ada masukan dari sensor air atau masukan dari tombol pilihan, apabila led indikasi pada sensor menyala semuanya, maka menandakan tidak ada air, pada kondisi seperti ini relay akan menjalankan pompa sampai air menyentuh sensor atas dan lampu led semuanya mati. Tombol setengah digunakan untuk mengisi air setengah bak, artinya apabila air kosong dan kita pencet tombol setengah maka relay akan menghidupkan pompa sampai air menyentuh sensor setengah. Tombol penuh digunakan untuk mengisi air secara penuh, artinya apabila keadaan air kosong atau setengah dan kita pencet tombol penuh, maka relay akan menghidupkan pompa sampi air penuh atau menyentuh sensor atas.

2.3 Mikrokontroller AT89C51 Sebagai Pengendali

Mikrokontroller AT89C51 merupakan buatan ATMEL kompatibel dengan keluarga Intel MCS-51 yang memiliki fitur bekerja dengan frekuensi 0-24 Mhz dengan osilator internal, Mikrokontroller memilki CMOS 8 bit dengan 4 Kbyte Flash Programmable and Erasble Read Only Memory (PEROM) untuk program RAM internal 128 byte dengan alamat 00h-7Fh, alamat RAM internal paling awal sebanyak 8 Byte (bank register 0), dari 00h-07h dan dapat diacu dengan nama R0–R7, 24 byte berikutnya merupakan alamat alternative dari R0–R7 (bank register 1–3), yang diset dengan program dan alamat RAM dari 20h–2Fh (16 byte) dapat diacu sebagai bit individual 00-7F (128 bit), alamat berikutnya untuk keperluan bebas atau untuk memori stack (30h-7Fh).dan alamat berikutnya ditempati oleh Special Function register (SFR) yang berjumlah 21 buah dan berada di alamat 80h-FFh (128 Byte). (Mikrokontroller Aplication Workshop).
Mikrokontroller AT89C51 mempunyai 40 kaki, 32 kaki di antaranya adalah kaki untuk keperluan Port paralel. Satu Port paralel dari 8 kaki, dengan demikian 32 kaki tersebut membentuk 4 buah Port paralel I/O yang masing-masing 8 bit (P0-P3). Nomor dari masing-masing jalur (kaki) dari Port paralel mulai dari 0 sampai 7, jalur (kaki) pertama Port 0 disebut sebagai P0. 0 dan jalur terakhir untuk Port 3 adalah P3.7. 
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Gambar  2.1 Konfigurasi pin Mikrokontroler AT89C51 

(www.alldatasheet.com, Datasheet AT89C51)
Adapun penjelasan untuk masing-masing port mikrokontroller AT89C51 ini adalah sebagai berikut : 

A. Port 1
Merupakan masukan/keluaran 8 bit dengan nama masing-masing pin 1-8 (P1.0-P1.7) yang bersifat dua arah. Port 1 sudah dipasang resistor pull-up secara internal, jika logika 1 dituliskan pada port 1 maka keluaran akan berlogika 1 dan dapat digunakan sebagai masukan. 
B. RST
Berfungsi sebagai masukan reset, jika RST berlogika tinggi atau aktif tinggi dalam waktu 2 siklus mesin maka mikrokontroller akan direset.
C. Port 3
Merupakan saluran masukan/keluaran 8 bit dengan pin 10-17 (P3.0–P3.7) yang bersifat dua arah dengan internal pull-ups yang memiliki fungsi pengganti. Bila fungsi pengganti tidak dipakai, maka dapat digunakan sebagai port paralel 8 bit serbaguna. Selain itu sebagian dari port 3 dapat berfungsi sebagai sinyal 8 kontrol pada saat proses pemograman dan verifikasi. 
Tabel 2.1 Tabel Fungsi Khusus Port 3
[image: image2.emf]
D. XTAL 2 & XTAL 1
XTAL 2 merupakan output dari inverting oscilator amplifier atau membalik, sedangkan XTAL 1 sebagai input untuk inverting oscilator amplifier dan input ke rangkaian internal clock
E. GND
Merupakan ground sumber tegangan yang diberi simbol GND dan berfungsi sebagai pertahanan.

F. Port 2

Merupakan masukan/keluaran 8 bit dengan nama masing-masing pin 21-28 (P2.0-P2.7) yang bersifat dua arah. Port 2 sudah dipasang resistor pull-up secara internal, jika logika 1 dituliskan pada port 2 maka keluaran akan berlogika 1 dan dapat digunakan sebagai masukan.
Port 2 berfungsi sebagai saluran alamat tinggi (A8 – A15) Pada saat menjalankan program pada memori program eksternal dan mengakses data pada memori data eksternal dengan menggunakan alamat 16 bit (instruksi MOVX @ DPTR), Sedangkan pada saat mengakses menggunakan alamat 8 bit (MOVX @ R1), maka port 2  berisi SFR P2.

G. PSEN
Program Store Enable (PSEN) merupakan keluaran sinyal strobe untuk membaca kode program, ketika mengeksekusi memory program eksternal maka sinyal PSEN diaktfkan dua kali setiap siklus mesinnya. 
H. ALE / PROG
Address Latch Enable (ALE) / PROG merupakan penahan alamat memori eksternal (pada port 1) selama mengakses ke memori eksternal. Pin ini juga berfungsi sebagai pulsa/sinyal input pemograman (PROG) selama proses pemograman.
I. EA / VPP
External Access Enable (EA) harus dihubungkan ke ground jika semua program diakses dari memori program eksternal yang dimulai dari alamat 0x0000-0xFFFF, dan jika program akan dieksekusi berasal dari memori program internal dan eksternal maka EA dihubungkan ke VCC.

J. Port 0
Merupakan saluran masukan/keluaran 8 bit open colector dengan nama P0.0-P0.7 dapat juga digunakan sebagai multipleks bus alamat rendah (A0-A7) dan bus data (D0-D7) selama adanya akses ke memori program eksternal dan membutuhkan resistor pull-up. Port 0 berfungsi sebagai masukan byte kode program selama pemrograman flash memori dan keluaran saat verifikasi, resistor puul-up dibutuhkan selama verifikasi.

K. VCC
Merupakan positif sumber tegangan yang diberi simbol VCC.
Mikrokontroler AT89C51 ini digunakan sebagai pengendali. Rangkaian ini tersusun atas osilator kristal 11.0592 Mhz yang berfungsi membangkitkan pulsa internal dan dua buah kapasitor sebesar 30pF yang berfungsi untuk menstabilkan frekuensi. Adapun gambar rangkaian pengendali yang digunakan adalah sebagai berikut :
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Gambar 2.2 Rangkaian pengendali

2.4 Bahasa Pemrograman C

Bahasa C merupakan bahasa yang berorientasi pada permasalahan, bukan berorientasi pada mesin tetapi dapat mengakses bahasa mesin tanpa harus melakukan penambahan komponen atau software tambahan, bahasa C lebih mudah dipahami dan pemrogram tidak perlu tahu detail mesin komputer sehingga tidak menyita waktu yang terlampau banyak dalam menyelesaikan suatu masalah dalam bentuk program dibandingkan dengan bahasa mesin atau rakitan ( assembly ). Bahasa C dapat di gunakan didalam sistem operasi windows, linux serta yang lainnya, dalam hal ini bahasa yang digunakan untuk melakukan pengaplikasian ke dalam konsep pemrograman untuk mikrokontroller adalah software SDCC ( Small Device C Compiler ). Kelebihan dari software SDCC terdapat pada paket yang digunakan dalam sistem kompiler merupakan open source dan freeware yang dapat didistribusikan ulang, SDCC ini akan dioperasikan menggunkan system operasi windows.

Dalam menuliskan program untuk pengoperasian SDCC dapat menggunakan Notepad, dan bisa juga ditulis dengan menggunakan syn teks editor, untuk pengujian SDCC menggunakan Command Prompt dan untuk melihat proses maupun hasil dari program yang telah ditulis, maka digunakan dua program simulator yaitu Dscope-51 dari keil Software dan Top View Simulator. Dua simulator tersebut mempunyai keunggulan dan kelemahan masing – masing yaitu untuk keunggulan Dscope terletak pada simulasi terminal serial sehingga seolah – olah system mikrokontroller terhubung dengan terminal computer, dan keunggulan pada Top View adalah terdapat modul eksternal seperti led, sevent segment, lcd, keyboard, spi, dan II bus sehingga dapat disimulasikan seolah – olah system mikrokontroller terhubung dengan modul rangkaian tersebut. Sedangkan kelemahan pada Dscope adalah tidak mempunyai modul eksternal dan kelemahan pada TopView Simulator adalah tidak stabil mensimulasikan unterupsi dan timer yang disetting sebagai counter.

