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ABSTRAK

DIKI PRADANA
Perancangan Alat Petunjuk Relif Dataran Untuk Tuna Netra Menggunakan
Sensor Ultrasonik Berbasis Arduino Nano
2019

Bagi penyandang Penderita tuna netra, alat bantu untuk melakukan
aktifitas sangatlah dibutuhkan. Apabila tidak menggunakan alat bantu, para
penyandang tuna netra akan mengalami kesulitan ketika melakukan aktifitas
keseharian seperti menjangkau penghalang yang berada didekat mereka. Adapun
yang menggunakan alat bantu yang tergolong masih manual seperti tongkat yang
terbuat dari stanless. Namun tongkat dinilai kurang efektif karena jangkauan
tongkat yang tidak begitu luas dan panjang, juga kurang efisien apabila digunakan
di tengah keramaian aktifitas orang-orang didekatnya. Atas dasar masalah tersebut
penelitian ini dilakukan untuk membantu penyandang tuna netra mewaspadai
penghalang yang berada disekitar mereka.

Sensor jarak ultrasonik tipe HC-SR04 dapat difungsikan untuk mengukur
jarak dari radius 5 cm hingga 200 cm. dengan menggunakan arduino nano dapat
memaksimalkan fungsi sensor HC-SR04 sebagai masukan dari alat bantu tuna
netra. Arduino nano digunakan sebagai otak dari progam alat bantu untuk tuna
netra pada penelitian ini. Penggunaan sensor HC-SRO04 ini berfungsi sebagai
pendeteksi benda atau lubang didepan yang menghalangi disaat tuna netra
berjalan. Sedangkan penggunaan buzzer pada alat bantu tuna netra ini digunakan
sebagai keluaran bunyi. Keluaran bunyi yang dihasilkan adalah ketika jarak Kritis
kurang dari 100 cm maka buzzer akan berbunyi dan tuna netra harus waspada
bahwa di depan ada benda atau lubang. Tetapi akan berbeda ketika jarak lebih dari
100 cm maka jalan di depan aman dalam arti tuna netra bisa terus berjalan.

Kata Kunci : Tuna Netra, Arduino Nano, Sensor Ultrasonik, Buzzer.



ABSTRACT

DIKI PRADANA
Design of Plain Relif Instructions Tools for the Blind Using Ultrasonic
Sensors Based on Arduino Nano
2019

For people with visual impairment, tools to carry out activities are needed.
If they do not use assistive devices, the blind will experience difficulties when
carrying out daily activities such as reaching barriers near them. As for those
who use tools that are classified as still manual such as sticks made from Stanless.
But the stick is considered less effective because the range of the stick that is not
so broad and long, is also less efficient when used in the midst of the activities of
people nearby. Based on these problems, this research was conducted to help
blind people be aware of the barriers that are around them.

Ultrasonic proximity sensor type HC-SR04 can be used to measure
distances from a radius of 5 cm to 200 cm. By using Arduino Nano can maximize
the function of the HC-SR04 sensor as input from the blind hearing aid. Arduino
nano is used as the brain of a progam for blind people in this study. The use of the
HC-SR04 sensor serves as a detection of objects or holes in the front that obstruct
when the blind are walking. While the use of buzzer on the blind hearing aid is
used as a sound output. The resulting sound output is when the critical distance is
less than 100 cm, the buzzer will sound and the blind must be aware that in front
there is an object or hole. But it will be different when the distance is more than
100 cm then the road ahead is safe in the sense that the blind can continue to
walk.

Keywords: Blind, Arduino Nano, Ultrasonic Sensor, Buzzer.
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PENDAHULUAN

1.1  Latar Belakang Masalah

Tuna netra merupakan bagian dari komunitas yang memiliki keterbatasan
mobilitas terhadap lingkungan dalam kehidupan sosial. Mobilitas yang diharapkan
oleh penyandang cacat tuna netra tidak sebatas dilihat dari sisi sosial saja,
misalnya adanya penerimaan dari masyarakat akan tetapi juga dilihat secara fisik
seperti sarana dan prasarana sehingga memberi kemudahan mobilitas bagi
penyandang cacat tuna netra dalam melakukan aktivitasnya. Pejalan kaki yang
merupakan penderita cacat tuna netra wajib mempergunakan tanda khusus yang
mudah dikenali oleh pemakai jalan lain. Tanda bagi penderita cacat tuna netra
dapat berupa tongkat yang dilengkapi dengan alat pemantul sinar atau bunyi-
bunyian.(PP No. 43/1993).

Meningkatnya jumlah penderita tuna netra merupakan suatu pendorong
untuk meningkatkan perhatian kepada tuna netra seperti fasilitas yang digunakan
tuna netra.Tongkat tuna netra merupakan salah satu sarana atau fasilitas penting
bagi tuna netra yang merupakan suatu fasilitas yang digunakan setiap hari dalam
mengerjakan setiap aktivitasnya. Tongkat tuna netra yang ada saat ini merupakan
tongkat konvensional yang umumnya dipakai tuna netra dimana tongkat tersebut
akan memberikan sentuhan atau tanda ketika bagian ujung tongkat mengenai
suatu objek yang berada di hadapannya dimana objek tersebut masih berada dalam

jangkauan tongkat. Tongkat tersebut tidak dapat memberikan suatu informasi



pada pengguna jika objek tersebut diluar dari jangkauan tongkat. Sehingga
pengguna tidak mempersiapkan dirinya menghadapi objek yang terdapat di
hadapannya tersebut.

Mengatasi permasalahan diatas telah dilakukan beberapa penelitian salah
satunya oleh Moh. Nur Bimantoro, 2017. Pada penelitian ini tongkat yang dipakai
menggunakan dua sensor ultrasonik dimana sensor bagian atas diharapkan akan
mudah mendeteksi sebuah objek dan sensor bagian bawah diharapkan dapat
mudah mendeteksi permukaan yang tidak rata seperti batu ataupun lubang
disekitar pengguna. Tongkat dilengkapi dengan gagang horizontal sebagai
pegangan sehingga memudahkan pengguna untuk memakainya, dibagian bawah
terpasang tiga buah roda untuk tongkat, jadi pengguna hanya mendorong tongkat
tersebut untuk menggunakannya.

Berdasarkan penelitian sebelumnya, penulis masih melihat kekurangan
pada perancangan tersebut, diantaranya adalah bentuk dari tongkat yang terlalu
besar dan berat, karena tongkat yang dilengkapi perangkat tambahan berupa
mikrokontroller yang terkoneksi dengan beberapa sensor menjadikan penyandang
tunanetra masih mengalami kesulitan karena tongkat yang tidak fleksibel. Maka
dari itu, penulis bermaksud untuk meyempurnakan beberapa penelitian
sebelumnya untuk menambah efisiensi dari penggunaan tongkat tunanetra tersebut

Berdasarkan penjelasan diatas penulis tertarik untuk mengangkat judul
tugas akhir (skripsi) ini adalah.“PERANCANGAN ALATPETUNJUK RELIF
DATARAN UNTUK TUNANETRA MENGGUNAKAN SENSOR

ULTRASONIK BERBASIS ARDUINO NANO”.



1.2 Perumusan Masalah
Berdasarkan latar belakang masalah yang telah diuraikan di atas maka
rumusan masalah pada penelitian ini sebagai berikut:
1. Bagaimana merancang petunjuk relif dataran untuk tunanetra
menggunakan sensor ultrasonik berbasis Arduino Nano?
2. Bagaimana tingkat akurasialat dalam mengukur jarak sebagai petunjuk
relif dataran tunanetra?
1.3  Batasan Masalah
Untuk mendapatkan pembahasan semaksimal mungkin dan agar mudah
dipahami serta menghindari pembahasan yang terlalu meluas, maka batasan
masalah yang dibahas dalam laporan skripsi ini adalah:
1. Kontroler yang digunakan adalah mikrokontroller Arduino Nano.
2. Output yang akan diterima oleh pengguna hanya via suara melalui
buzzer.
3. Hanya membahas jarak antara alat dan relif dataran.
1.4 Tujuan Penelitian
Adapun tujuan dari penelitian ini adalah sebagai berikut :
1. Untuk merancang alat petunjuk relif dataran tunanetra berbasis
Arduino Nano.

2. Untuk mengetahui akurasi alat yang telah dirancang.



15  Manfaat Penelitian
Adapun manfaat penulisan skripsi ini adalah sebagai berikut:
1. Dapat lebih membantu penyandang tunanetra saat berjalan dan lebih
terbantu dalam menjalani aktivitas atau kehidupan sehari — hari.
2. Dapat digunakan dan dikembangkan dikemudian hari sebagai bahan
referensi apabila ingin memanfaatkan sistem perancangan ini dengan

sistem yang lebih terperinci dan sistematis.
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2.1 Sensor Ultrasonik

Sensor Ultrasonik adalah sensor yang bekerja berdasarkan prinsip pantulan
gelombang suara, sensor menghasilkan gelombang suara yang kemudian
menangkapnya kembali  dengan  perbedaan  waktu sebagai  dasar
penginderaannya.Perbedaan waktu antara gelombang suara yang dipancarkan dan
yang diterima kembali adalah berbanding lurus dengan jarak atau tinggi objek
yang memantulkannya.Jenis objek yang dapat dideteksi sensor ultrasonik adalah
padat, cair, dan butiran.

2.1.1 Jenis — Jenis Sensor Ultrasonik
Adapun beberapa jenis sensor diantaranya yaitu :
1. Sensor Ultrasonik HC-SRO04.
Sensor ultrasonik HC-SR04 adalah pengukur jarak berbasis
gelombang ultrasonik.Prinsip kerja sensor ultrasonic ini mirip dengan
radar ultrasonik.Gelombang ultrasonic dipancarkan kemudian di
terima kembali oleh receiver ultrasonik. Sensor ini cocok untuk
aplikasi elektronik yang memerlukan deteksi jarak termasuk untuk

sensor pada robot.(Moh.Nur Bimantoro,2017).



Gambar 2.1 Sensor Ultrasonik HC-SR04
Moh.Nur Bimantoro, 2017

HC — SR04 merupakan sensor ultrasonik yang berfungsi sebagai
pengirim, penerima dan pengontrol gelombang ultrasonik. Sensor ini
bisa digunakan untuk mengukur jarak benda dari 2cm — 4cm dengan
akurasi 3mm. Mikrokontroler bisa bekerja pada order mikrosekon (1s =
1.000.000 ps) dan satuan jarak bisa kita ubah ke satuan cm (1m = 100

cm). Oleh sebab itu, rumus diatas menjadi:

Dimana :
S =Jarak antara sensor ultrasonik dengan objek yang dideteksi
V = Cepat rambat gelombang ultrasonik di udara (344 m/s)
t= Selisih waktu pemancaran dan penerimaan pemantulan

gelombang



Sensor ultrasonik ini memiliki 4 pin, yaitu pin Vcc, Gnd, Trigger, dan
Echo. Berikut fungsi pin pada sensor ultrasonik HC — SR04 :

a. Pin Vcc berfungsi untuk menyalurkan listrik positif

b. Pin Gnd berfungsi untuk groundnya

c. Pin Trigger berfungsi untuk trigger keluaran sinyal

d. Pin Echo berfungsi untuk menangkap sinyal pantul dari benda. ( A.

Daniel T, et. al. 2017).
2. Sensor Ultrasonik SRF05

Sensor Ultrasonik SRF05 adalah sensor non-kontak pengukur jarak
menggunakan ultrasonik.Prinsip kerja sensor ini adalah transmitter
mengrimkan seberkas gelombang ultrasonik, lalu diukur waktu yang
dibutuhkan hingga datangnya pantulan dari objek. Lamanya waktu ini
sebanding dengan dua kali jarak sensor dengan objek, sehingga objek
dapat ditentukan dengan persamaan jarak = kecepatan suara x waktu
pantul : 2. SRFO5 dapat mengukur jarak dalam rentang antara 3cm — 4cm
dengan output panjang pulsa yang sebanding dengan jarak objek. Sensor
ini hanya memerlukan dua pin /O untuk berkomunikasi dengan

mikrokontroler, yaitu trigger dan echo.(M. Saputra T, et. al. 2015).



Gambar 2.2 Sensor Ultrasonik SRF05
M. Saputra T, et. al. 2015

Sensor Ultrasonik Ping

Sensor ultrasonik ping ini dapat mengukur jarak antara 3 cm sampai 300
cm. Keluaran dari modul sensor ultrasonik ping ini berupa pulsa yang
lebarnya merepresentasikan jarak. Lebar pulsanya yang dihasilkan modul
sensor ultrasonik ini bervariasi dari 115 uS sampai 18,5 mS.secara prinsip
modul sensor ultrasonik ini terdiri dari sebuah chip pembangkit sinyal
40KHz ,sebuah speaker ultrasonik dan sebuah mikropon 40 KHz menjadi
suara sementara mikropon ultrasonik berfungsi untuk mendeteksi pantulan

suaranya.(Ulfa Mediaty Arief, 2014).

PING))) 4

Gambar 2.3 Sensor Ultrasonik Ping
Ulfa Mediaty Arief, 2014



Gelombang ultrasonik ini merambat di udara dengan kecepatan 344 m per
detik, mengenai objek dan memantul kembali ke sensor. Sensor PING ini
mengeluarkan pulsa output high pada pin SIG setelah memancarkan
gelombang ultrasonik dan setelah gelombang pantulan terdeteksi, sensor

PING akan membuat output low pada pin SIG. Lebar pulsa high (tin) akan

sesuai dengan lama waktu tempuh gelombang ultrasonik untuk 2 kali jarak

dengan objek.

Berikut adalah data hasil perhitungan waktu yang diperlukan sensor PING
untuk menerima pantulan pada jarak tertentu. Perhitungan ini didapat dari
perhitungan rumus berikut :

SN X V) F 2 oot (2.2)
Dimana :

S =Jarak antara sensor ultrasonik dengan objek yang dideteksi

V = Cepat rambat gelombang ultrasonik di udara (344 m/s)

Tin = Selisih waktu pemancaran dan penerimaan pemantulan gelombang
(Kiki Prawiroredjo, 2014).

2.1.2 Cara Kerja Sensor Ultrasonik

Cara kerja sensor ultrasonik ini didasarkan pada prinsip dari pantulan
suatu gelombang suara sehingga dapat dipakai untuk menafsirkan exsistensi jarak
suatu benda dengan frekuensi tertentu.Disebut sebagai sensor ultrasonik karena
sensor  ultrasonik ini  menggunakan gelombang ultrasonik  (bunyi
ultrasonik).Gelombang ultrasonik dibangkitkan melalui sebuah alat yang disebut

dengan piezoelektrik dengan frekuensi tertentu. Piezoelektrik ini akan
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menghasilkan gelombang ultrasonik (umumnya berfrekuensi 40kHz) Kketika
sebuah osilator diterapkan pada benda tersebut. Secara umum, alat ini akan
menembakan gelombang ultrasonik menuju suatu area atau suatu target. setelah
gelombang menyentuh permukaan target, maka target akan memantulkan kembali
gelombang tersebut. Gelombang pantulan dari target ini akan ditangkap oleh
sensor, kemudian sensor menghitung selisih antara waktu pengiriman gelombang

dan waktu gelombang pantul.( A. Daniel T, et. al. 2017).

Objek
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Gambar 2.4 Cara kerja sensor ultrasonik
A. Daniel T, et. al. 2017
2.2  Gelombang Ultrasonik
Gelombang ultrasonik adalah gelombang bunyi yang mempunyai
frekuensi sangat tinggi yaitu 20.000 Hz. Bunyi ultrasonik tidak dapat di dengar
oleh telinga manusia.Bunyi ultrasonik dapat didengar oleh anjing, kucing,
kelelawar, dan lumba-lumba.Bunyi ultrasonik bisa merambat melalui zat padat,

cair dan gas. Reflektivitas bunyi ultrasonik di permukaan zat padat hampir
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samadengan reflektivitas bunyi ultrasonik di permukaan zat cair. Akan tetapi,
gelombang bunyi ultrasonik akan diserap oleh tekstil dan busa. Pada sensor
ultrasonik, gelombang ultrasonik dibangkitkan melalui sebuah alat yang disebut
dengan piezoelektrik dengan frekuensi tertentu. Piezoelektrik ini akan
menghasilkan gelombang ultrasonik (umumnya berfrekuensi 40kHz) ketika
sebuah osilator diterapkan pada benda tersebut. Secara umum, alat ini akan
menembakkan gelombang ultrasonik menuju suatu area atau suatu target. Setelah
gelombang menyentuh permukaan target, maka target akan memantulkan kembali
gelombang tersebut. Gelombang pantulan dari target akan ditangkap oleh sensor,
kemudian sensor menghitung selisih antara waktu pengiriman gelombang dan
waktu gelombang pantul diterima. Dalam bidang kesehatan, gelombang ultrasonik
bisa digunakan untuk melihat organ-organ dalam tubuh manusia seperti untuk
mendeteksi tumor, liver, otak dan menghancurkan batu ginjal.Gelombang
ultrasonik juga dimanfaatkan pada alat USG (ultrasonografi) yang biasa

digunakan oleh dokter kandungan. (Renstra C. G. Tangdiongan, 2017).

2.2.1 Energi dan Intensitas Gelombang Ultrasonik
Gelombang ultrasonik merambat melalui suatu medium, dimana partikel
medium mengalami perpindahan energi. Besarnya energi gelombang ultrasonik

yang dimiliki partikel medium, dirumuskan sebagai berikut:



dengan;
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E =Energi
Ep = Energi Potensial (joule).

Ek = Energi Kinetik (joule).

Menghitung intensitas gelombang ultrasonik perlu mengetahui energi yang

dibawa oleh gelombang ultrasonik.Intensitas gelombang ultrasonik adalah energi

yang melewati luas permukaan medium 1 m?/s atau watt/m?. Sebuah permukaan,

intensitas gelombang ultrasonik diberikan dalam bentuk persamaan:

dengan;

I=%pV AZ(2pN2="%Z (AQ)2 ..coevviieiinnnn, (2.4)

p = massa jenis medium (kg/m?3).

f = frekwensi (Hz). v = kecepatan gelombang (m/s?).
V =volume (m®). A = amplitudo maksimum (m).

Z = pv = impedansi Akustik (kg/mZ.s).

® =2.3,14.f = frekwensi sudut (rad/s).

(Renstra C. G. Tangdiongan, 2017)

2.3 Arduino Nano

Arduino Nano adalah sebuah board mikrokontroller yang berbasis

ATmega328. Arduino memiliki 14 pin input/output yang mana 6 pin dapat

digunakan sebagai output PWM, 6 analog input, crystal osilator 16 MHz, koneksi

USB, jack power, kepala ICSP, dan tombol reset. Arduino mampu men-
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support mikrokontroller; dapat dikoneksikan dengan komputer menggunakan

kabel USB.(Feri Djuandi, 2011).
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Gambar 2.5 Board Arduino Nano
Feri Djuandi, 2011

Arduino memiliki kelebihan tersendiri dibanding board mikrokontroler yang
lain selain bersifat open source, arduino juga mempunyai bahasa pemrogramanya
sendiri yang berupa bahasa C. Selain itu dalam board arduino sendiri sudah
terdapat loader yang berupa USB sehingga memudahkan ketika memprogram
mikrokontroler didalam arduino. Sedangkan pada kebanyakan
board mikrokontroler yang lain yang masih membutuhkan
rangkaian loader terpisah untuk memasukkan program ketika memprogram
mikrokontroler. Port USB tersebut selain untuk loader ketika memprogram, bisa
juga difungsikan sebagai port komunikasi serial.

Arduino menyediakan 20 pin /O, yang terdiri dari 6 pin input analog dan 14
pin digital input/output. Untuk 6 pin analog sendiri bisa juga difungsikan sebagai
output digital jika diperlukan output digital tambahan selain 14 pin yang sudah
tersedia. Untuk mengubah pin analog menjadi digital cukup mengubah

konfigurasi pin pada program. Dalam board bisa dilihat pin digital diberi
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keterangan 0-13, jadi untuk menggunakan pin analog menjadi output digital, pin
analog yang pada keterangan board 0-5 bisa diganti dengan pin 14-19, maka
dengan kata lain pin analog 0-5 berfungsi juga sebagi pin output digital 14-16.

Sifat open source arduino juga banyak memberikan keuntungan tersendiri
untuk kita dalam menggunakan board ini, karena dengan sifat open source
komponen yang di pakai tidak hanya tergantung pada satu merek, namun
memungkinkan kita bisa memakai semua komponen yang ada dipasaran.

Bahasa pemrograman arduino merupakan bahasa C yang sudah
disederhanakan syntax bahasa pemrogramannya sehingga mempermudah Kkita
dalam mempelajari dan mendalami mikrokontroller.(Feri Djuandi, 2011).
Deskripsi Arduino Nano :

Tabel 2.1 Tabel Deskripsi Arduino Nano

Mikrokontroler ATmega 328

Tegangan Pengoperasian 5V

Tegangan Input Yang Disarankan | 7 -12 'V

Batas Tegangan Input 6-20V

Jumlah Pin 1/O Digital 14 Pin Digital (6 Diantaranya
Menyediakan Keluaran PWM)

Jumlah Pin Input Analog 8 Pin

Arus DC Tiap Pin I/O 40mA

Arus DC Untuk Pin 3,3 V 50mA

Memory Flash 16 KB (ATmegal68) atau 32 KB
(ATmega328) 2KB Digunakan

SRAM 1 KB (ATmegal68)

EPROM 512 byte (ATmega 168)

Speed Clock 16 MHz

Feri Djuandi, 2011
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2.3.1 Daya (Power)

Arduino dapat diberikan power melalui koneksi USB atau power
supply. Powernya diselek secara otomatis. Power supply dapat menggunakan
adaptor DC atau baterai. Adaptor dapat dikoneksikan  dengan
mencolok jack adaptor pada koneksi port input supply. Board arduino dapat
dioperasikan menggunakan supply dari luar sebesar 6 - 20 volt. Jika supply kurang
dari 7V, kadangkala pin 5V akan menyuplai kurang dari 5 volt dan board bisa
menjadi tidak stabil. Jika menggunakan lebih dari 12 V, tegangan di regulator bisa
menjadi sangat panas dan menyebabkan kerusakan pada board.Rekomendasi
tegangan ada pada 7 sampai 12 volt.

Penjelasan pada pin power adalah sebagai berikut :
1. Vin
Tegangan input ke board arduino ketika menggunakan tegangan dari
luar (seperti yang disebutkan 5 volt dari koneksi USB atau tegangan
yang diregulasikan). Pengguna dapat memberikan tegangan melalui
pin ini, atau jika tegangan suplai menggunakan power jack, aksesnya
menggunakan pin ini.

2. 5V

Regulasi power supply digunakan untuk power mikrokontroller dan
komponen lainnya pada board. 5V dapat melalui Vin menggunakan
regulator pada board, atau supply oleh USB atau supply regulasi 5V

lainnya.
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3. 3v3
Suplai 3.3 volt didapat oleh FTDI chip yang ada di board. Arus mnya
adalah 50mAmaximu
4. Pin Ground
Berfungsi sebagai jalur ground pada Arduino.
5. Memori
ATmega328 memiliki 32 KB flash memori untuk menyimpan kode,
juga 2 KB yang digunakan untuk bootloader. ATmega328 memiliki 2
KB untuk SRAM dan 1 KB untuk EEPROM.
2.3.2 Input & Output
Setiap 14 pin digital pada arduino dapat digunakan sebagai input atau
output, menggunakan fungsi pinMode(), digitalWrite(), dan digitalRead().
Input/output dioperasikan pada 5 volt.Setiap pin dapat menghasilkan atau
menerima maximum 40 mA dan memiliki internal pull-up resistor (disconnected
oleh default) 20-50K Ohm.
Beberapa pin memiliki fungsi sebagai berikut :

1. Serial : 0 (RX) dan 1 (TX). Digunakan untuk menerima (RX) dan
mengirim (TX) TTL data serial. Pin ini terhubung pada pin yang
koresponding dari USB ke TTL chip serial.

2. Interupt eksternal : 2 dan 3. Pin ini dapat dikonfigurasikan untuk trigger
sebuah interap pada low value, rising atau falling edge, atau perubahan

nilai.
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3. PWM: 3,5 6,9, 10, dan 11. Mendukung 8-bit output PWM dengan
fungsi analogWrite().

4. SPI : 10 (SS), 11 (MOSI), 12 (MISO), 13 (SCK). Pin ini mensuport
komunikasi SPI, yang mana masih mendukung hardware, yang tidak
termasuk pada bahasa arduino.

5. LED : 13. Ini adalah dibuat untuk koneksi LED ke digital pin 13.
Ketika pin bernilai HIGH, LED hidup, ketika pin LOW, LED mati.

2.3.3  Komunikasi Arduino

Arduino nano memiliki sejumlah fasilitas untuk berkomunikasi dengan
komputer, Arduino lain, atau mikrokontroler lain. ATmega328 ini menyediakan
UART TTL (5V) komunikasi serial, yang tersedia pada pin digital 0 (RX) dan 1
(TX). Firmware Arduino menggunakan USB driver standar COM, dan tidak
ada driver eksternal yang dibutuhkan. Namun, pada Windows, file. Ini diperlukan.
Perangkat lunak Arduino termasuk monitor serial yang memungkinkan data
sederhana yang akan dikirim ke board Arduino. RX dan TX LED di board akan
berkedip ketika data sedang dikirim melalui chip USB-to-serial dan koneksi USB
ke komputer.
2.3.4 Software IDE Arduino

Arduino nano dapat diprogram dengan perangkat lunak Arduino .Pada
ATMega328 di Arduino terdapat bootloader yang memungkinkan untuk meng-
upload kode baru untuk itu tanpa menggunakan programmer hardware eksternal.
IDE Arduino adalah software yang sangat canggih ditulis dengan menggunakan

Java. IDE Arduino terdiri dari:
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Editor program, sebuah window yang memungkinkan pengguna
menulis dan mengedit program dalam bahasa Processing.

Compiler, sebuah modul yang mengubah kode program (bahasa
Processing) menjadi kode biner. Bagaimanapun sebuah mikrokontroler
tidak akan bisa memahami Bahasa Processing. Yang bisa dipahami
olen  mikrokontroler adalah kode biner. Itulah  sebabnya
compiler diperlukan dalam hal ini.

Uploader, sebuah modul yang memuat kode biner dari komputer ke

dalam memory didalam papan Arduino.

Sebuah  kode program  Arduino umumnya disebut  dengan

istilah sketch. Kata“sketch” digunakan secara bergantian dengan “kode

program” dimana keduanya memiliki arti yang sama. (Feri Djuandi,

2011).
Verify Upload New Open Save Serial Monitor

— R e & = . - e a __
£ shetch_junita | Arduino 1.63 (RS CP g}
|

Tempat sketch

Ket. Aplikasi

=

Line Number Konsol Port

Gambar 2.6 Tampilan Sofware IDE Arduino
Feri Djuandi, 2011
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Penjelasan tampilan atau interface pada gambar di atas yaitu :

1. Verify
Verify dikenal dengan istilah compile. Sebelum aplikasi diupload ke board
arduino, biasakan untuk memverifikasi terlebih dahulu sketch yang akan
dibuat. Jika ada kesalahan pada sketch, nanti akan muncul error. Proses
verify / compile mengubah sketch ke binary code untuk diupload ke
mikrokontroller.

2. Upload
Tombol ini berfungsi untuk untuk mengaupload sketch ke board arduino.
Walaupun kita tidak mengklik tombol verify, maka sketch akan di compile
kemudian langsung diupload ke board. Berbeda dengan tombol verify
yang hanya berfungsi untuk memverifikasi source code saja.

3. New Sketch
Untuk menyimpan sketch, tetapi tidak disertai dengan mengcompile.

4. Open Sketch
Untuk membuka sketch yang sudah pernah dibuat dengan IDE arduino
akan disimpan eksistensi file arduino.

5. Save Sketch
Untuk menyimpan sketch, tapi tidak disertai dengan mengcompile.

6. Serial Monitor

Membuka interface untuk komunikasi serial.
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7. Keterangan Aplikasi
Pesan — pesan yang dilakukan aplikasi akan muncul di sini, seperti
“compiling” dan “done uploading” ketika mengcompile dan mengupload
sketch ke board arduino.

8. Konsol
Pesan — pesan yang dikerjakan aplikasi dan pesan — pesan tentang sketch
akan muncul pada bagian ini. Misal, ketikan aplikasi mengcompile atau
ketika ada kesalahan pada sketch yang kita buat.

9. Line Number
Bagian ini akan menunjukan posisi baris kursor yang sedang aktif pada
sketch.

10. Port
Bagian ini menginformasikan port yang dipakai oleh board arduino.

(Feri Djuandi, 2011).

Banyak bahasa pemrograman yang biasa digunakan untuk program
mikrokontroler.Hal ini tergantung pada compiler yang tersedia, misalnya bahasa
assembly, phyton, basic, pascal, dan bahasa C. Untuk pemrograman arduino
menggunakan bahasa C yang lebih simple.Bahasa C merupakan bahasa
pemrograman yang sangat lazim dipakai sejak awal computer dibuat dan sangat
berperan dalam perkembangan software.Selain itu, bahasa C juga yang sangat
ampuh karena kemampuannya mendekati bahasa assembler. Bahasa C

menghasilkan file kode objek yang sangat kecil dan dieksekusi dengan sangat
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cepat sehingga bahasa pemrograman ini sering digunakan pada sistem operasi dan
pemrograman mikrokontroler, serta multi-flatfrom di mana ini bisa dijalankan
pada sistem operasi Windows, Unix, Linux, MacOs, dan sebagainya.(M. Syahwil,
2017).
2.3.5 Struktur

Struktur dari pemrograman arduino meliputi kerangka program, syntax
program, kontrol aliran program, dan operator. Kerangka program arduino sangat
simple dan sederhana dimana setiap kode program arduino mempunyai dua buah
blok fungsi yang harus ada yaitu : (M. Syahwil, 2017).

Tabel 2.2 Blok Fungsi Pemrograman Arduino

Semua kode di dalam kurung kurawal hanya akan
dijalankan satu Kkali ketika catu daya arduino
void setup() { } dihidupkan atau saat di reset. Ini merupakan bagian

persiapan atau inisialisasi program.

Merupakan bagian utama program. Fungsi ini akan
dijalankan setelah fungsi void setup selesai. Setelah
void loop() { }
dijalankan satu kali, fungsi ini akan dijalankan lagi

secara terus menerus sampai catu daya (power)

dilepaskan.

M. Syahwil, 2017
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Selain kedua blok fungsi diatas. Apabila diperlukan, kita bisa membuat
sebuah fugsi blok sebagai fungsi tambahan yang sewaktu — waktu bisa kita
panggil. Fungsi blok ini adalah bagian dari program yang dibuat terpisah untuk
melaksanakan fungsi tertentu. Apabila fungsi blok yang dibuat tidak
menghasilkan data, maka diberi tulisan “void” di depan nama fungsi; akan tetapi
bila berupa data, diberi tipe data. (M. Syahwil, 2017).

1. Syntax

Berikut ini adalah elemen bahasa C yang dibutuhkan untuk format

penilisan.

Tabel 2.3 Blok Fungsi Pemrograman Arduino

Komentar satu baris, kadang ini diperlukan untuk member
catatan pada apa arti dari kode — kode yang dituliskan.
/1l Cukup menuliskan dua buah garis miring dan apa pun yang

kita ketikan di belakangnya akan diabaikan oleh program.

Komentar banyak baris. Jika anda mempunyai banyak
I* */ | catatan, maka hal itu dapat dituliskan pada beberapa baris

sebagai komentar

Kurung kurawal. Digunakan untuk mendefenisikan kapan

{ } | blok program mulai dan akhir

Titik koma, setiap baris kode harus diakhiri dengan tanda
titik koma. Jika ada titik koma yang hilang maka program

tidak akan bisa dijalankan

M. Syahwil, 2017.



2. Kontrol Aliran Program (Struktur Pengaturan)

Kontrol aliran program berisi intruksi yang digunakan untuk membuat

pengulangan dan percabangan.Berikut contoh intruksi percabangan dan

pengulangan.(M. Syahwil, 2017).

Tabel 2.4 Kontrol Aliran Program

if...else
Format:

if (kondisi) { }

Intruksi percabangan di mana program akan
menjalankan kode yang ada di dalam kurung

kurawal jika kondisinya TRUE, dan jika tidak

#pengulangan;

I++) { }

else if maka kondisi pada else if akan diperiksa. Jika
(kondisi) { } kondisinya FALSE, kode pada else akan
Else { } dijalankan.

For Intruksi pengulangan. Digunakan bila anda
Format: ingin melakukan pengulangan kode di dalam
For (inti kurung kurawal beberapa kali. Ganti
=0;1< #pengulangan dengan jumlah pengulangan

yang diinginkan serta melakukan

penghitungan ke atas dengan i++ atau ke

bawah dengan i- -.

Dan masih banyak lagi yang lainnya yang mana penjelasannya dapat

M.

Syahwil, 2017.

dilihat pada situs resmi arduino. Contoh lainnya antara lain intruksi

percabangan (switch case, break, continue, return, goto) dan intruksi

pengulangan (while-loop, do-while-loop). (M. Syahwil, 2017).




3. Operator

Berikut ini adalah beberapa operator pada program arduino.

a.

Operator Matematika
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Operator yang digunakan untuk memanipulasi angka yang bekerja,

seperti matematika yang sederhana.

Tabel 2.5 Operator Matematika

Membuat sesuatu menjadi sama dengan nilai yang

lain.

%

Modulus. Menghasilkan sisa dari hasil pembagian
suatu angka yang lain. Misalnya 12% 10, ini akan

menghasilkan angkah 2.

+ Penjumlahan
_ Pengurangan
* Perkalian

/ Pembagian

M. Syahwil, 2017.

Operator pembanding

Digunakan untuk membandingkan nilai logika

Tabel 2.6 Operator Pembanding

Sama dengan. Misalnya 12 = = adalah FALSE (salah)

sedangkan 12 = = 12 adalah TRUE (benar)

Tidak sama dengan. Misalnya 12 !'=10 adalah TRUE

(benar) sedangkan 12 != 12 adalah FALSE (salah).
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< Lebih kecil dari. Misalnya 12 < 10 atau 12 < 12 adalah
FALSE (salah) sedangkan 12 < 14 adalah TRUE

(benar).

> Lebih besar dari. Misalnya 12 > 10 adalah TRUE
(benar) sedangkan 12 > 12 atau 12 > 14 adalah FALSE

(salah)

M. Syahwil, 2017.
Operator Bolean
Digunakan untuk logika seperti AND, OR, NOT.

Tabel 2.7 Operator Bolean

&& | Logika AND

| | | Logika OR

! Logika NOT

M. Syahwil, 2017.
Operator Bitwise
Untuk operasi perhitungan dengan biner (level bit) dari suatu variable,
digunakan operator bitwise.

Tabel 2.8 Operator Bitwise

& Bitwise AND

! Bitwise OR

n Bitwise XOR

~ Bitwise NOT

<< Bitshift left
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>> Bitshift right

M. Syahwil, 2017.

e. Operator Compound
Untuk menyederhanakan penulisan intruksi, kita dapat menggunakan
operator — operator compound seperti berikut.

Tabel 2.9 Operator Compound

X+ + Sama penulisan x =x + 1

X- - Sama penulisannya x = x -1

X +=y | Sama penulisannya X =X +y

X-=y | Sama penulisannyax = x -y

X *=y | Sama penulisannyax = x *y

x /=y | Sama penulisannyax =x/y

X& =y | Sama penulisannya X =X & y

X|=y Sama penulisannya x =X | y

M. Syahwil, 2017.
2.4 Baterai lon Lithium

Di dalam baterai ini, ion litium bergerak dari elektroda negatif ke
elektroda positif saat dilepaskan, dan kembali saat diisi ulang. Baterai Li-ion
memakai senyawa litium interkalasi sebagai bahan elektrodanya, berbeda dengan
litium metalik yang dipakai di baterai litium non-isi ulang. Baterai ion litium
umumnya dijumpai pada barangbarang elektronik konsumen.Baterai ini

merupakan jenis baterai isi ulang yang paling populer untuk peralatan elektronik
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portabel, karena memiliki salah satu kepadatan energi terbaik, tanpa efek memori,
dan mengalami kehilangan isi yang lambat saat tidak digunakan.Selain digunakan
pada peralatan elektronik konsumen, LIB juga sering digunakan oleh industri
militer, kendaraan listrik, dan dirgantara. Sejumlah penelitian berusaha
memperbaiki teknologi LIB tradisional, berfokus pada kepadatan energi, daya

tahan, biaya, dan keselamatan intrinsik. (M. Thowil Afif, 2015).

('-:

Gambar 2.7 Baterai lon Lithium
M. Thowil Afif, 2015

2.5 Lquid Cristal Display (LCD)

LCD sering digunakan penampil karakter atau gambar sebuah sistem
digital atau mikrokontroler.LCD (Liquid Crystal Display).Adalah suatu jenis
media tampilan yang mengubah Kristal cair sebagai penampil utama.LCD dapat
memunculkan tulisan karena terdapat banyak pixel yang terdiri dari satu buah titik

cahaya.
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Walau disebut sebagai titik cahaya, namun Kristal cair ini tidak
memancarkan cahaya sendiri.Sumber cahaya di dalam sebuah lampu nenon di
bagian belakang susunan Kristal cair tersebut. Titik cahaya inilah yang membentuk
tampilan citra. Kutub Kristal cair yang dilewati arus listrik akan berubah karena
pengaruh polarisasi medan magnet yang timbul. Oleh karena itu, hanya beberapa
warna saja yang diteruskan sedangkan warna lainnya tersaring.Dalam hal ini
digunakan LCD dengan banyak karakter 2x16.Karena LCD 2x16 ini biasa
digunakan sebagai penampil karakter atau data pada sebuah rangkaian digital atau

mikrokontroler.( Dwi Puspita G. 2014).

+BLUYDISPLAY . COM+
e L = I MR B

@ RERARRARRARRARANGR

Gambar 2.8 LCD 2x16
Dwi Puspita G. 2014

2.7 Buzzer

Buzzer adalah sebuah komponen elektronika yang berfungsi untuk
mengubah getaran listrik menjadi getaran suara. Pada dasarnya prinsip kerja
buzzer hampir sama dengan loud speaker, jadi buzzer juga terdiri dari kumparan
yang terpasang pada diafragma dan kemudian kumparan tersebut dialiri arus
sehingga menjadi electromagnet, kumparan tadi akan tertarik ke dalam atau

keluar, tergantung dari arah arus dan polaritas magnetnya, karena kumparan
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dipasang pada diafragma maka setiap gerakan kumparan akan menggerakkan
diafragma secara bolak — balik sehingga membuat udara bergetar yang akan

menghasilkan suara.(Ahmat F, et. al. 2015).

Gambar 2.9 Tampilan Buzzer
Ahmat F, et. al. 2015

2.5.6 Sofware Proteus

Proteus adalah software simulasi rangkaian elektronika dan desain layout
PCB. Dengan kata lain, software ini mengombinasikan antara menggambar
skematik rangkaian, simulasi, dan desain layout PCB yang membantu dalam
perancangan dan pembuatan rangkaian elektronika yang rumit. Proteus
merupakan gabungan dari program ISIS dan ARES.Dengan penggabungan kedua
program ini maka skematik rangkaian elektronika dapat dirancang serta
disimulasikan dan dibuat menjadi layout PCB.ISIS (Intelegent Schematic Input
System) merupakan salah satu program simulasi yang terintegrasi dengan proteus
dan menjadi program utamanya.ISIS dirancang sebagai media untuk menggambar

skematik rangkaian elektronika yang sesuai dengan standar internasional.
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Sedangkan ARES (Advenced Routing and Editing Sofware) digunakan untuk

membuat modul layout PCB.( M.Syahwil, 2017).

Fitur — fitur dari software proteus sebagai berikut:

1.

10.

Memiliki kemampuan untuk mensimulasikan hasil rancangan, baik secara
digital, analog, maupun gabungan keduannya.

Mendukung simulasi yang menarik dan simulasi secara grafis.

Mendukung simulasi berbagai jenis mikrokontroler seperti PIC, 8051
series. Pada AVR, ARM, dan lain — lain sudah tersedia arduino library
yang merupakan mikrokontroler berbasis AVR.

Memiliki model — model peripheral yang interaktif seperti LED, tampilan
LCD, RS232, dan berbagai jenis library lainnya.

Mendukung instrumen — instrumen virtual seperti voltmeter,ammeter,
oscciloscope, logic analyser, dan lain — lain.

Memiliki kemampuan menampilkan berbagai jenis analisis secara grafis
seperti transient, frekuensi, noise, distorsi, AC dan DC, dan lain — lain.
Mendukung berbagai jenis komponen — komponen analog.

Mendukung open architecture sehingga kita bisa memasukkan program
seperti C++ untuk keperluan simulasi.

Mendukung pembuatan PCB yang di-update secara langsung dari program
ISIS ke program pembuat PCB — ARES.

Dilengkapi program compiler sehingga dapat mengkompilasi file kode

sumber, seperti bahasa Assembly atau bahasa C arduino menjadi file Hex
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sehingga kita seolah — olah sedang memprogram mikrokontroler

sebenarnya. ( M.Syahwil, 2017).

Windows Obijek Menu Bar  Command Window
Title bar Overview Selector Toolbar Editing

[E8 UNTTRED - ISIS Seotession ). b s | o i
e bjew Ede Tools gn_Graph Sougfe Debug  Libeary Templete System Help /

DE® &7-_‘ Ba o/ +QQ8L |- - szzfE@re (=N mgfr IR

Fs
e{& 10 STTLES |
G

= FISAM |
Y gnens

Animation Mode selector Status bar
Control Panel Tollbar

Gambar 2.10 Tampilan Sofware Proteus
M.Syahwil, 2017

Pada software proteus ini kita bebas untuk menggambar rangkaian
elektronika sesuai dengan proyek yang ingin dibuat. Berikut elemen dasar dari
jendela software proteus tersebut antara lain:

1. Title Bar
Berada pada posisi yang paling atas dalam screen layout ISIS proteus.

Title bar berisi informasi mengenai nama file yang sedang aktif.
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. Window Overview

Berada pada bagian Kiri atas dari screen layout ISIS, tepatnya disamping
kiri atas window editing dan diatas object selector. Windows overview
biasanya berfungsi untuk mempersentasikan objek atau komponen yang
terdapat pada window editing.

Menu Bar

Berada tepat dibawahTitle bar dan merupakan menu utama dari ISIS
karena disini terdapat perintah hampir seluruh fungsi yang ada pada ISIS
proteus.

. Object Selector

Berada di sisi kiri window editing dan di bawah window overview.Object
selector biasanya digunakan untuk menyimpan berbagai jenis komponen,
terminal, generator, graph, dan objek yang lainnya sebelum diletakan pada

window editing.

. Command Toolbar

Berada pada bagian atas screen layout dan merupakan akses alternative
dari menu bar. Pada command toolbar terdapat 4 subtoolbar lagi yaitu
File, View, Edit, dan Design.

. Window Editing

Mempunyai daerah atau area yang paling besar pada screen layout ISIS.
Window editingakan menampilkan lembar kerja yang menjadi tempat

untuk menggambar, mengedit, dan mensimulasikan skematik rangkaian.
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Window editing bisa di-redraw (refresh) dengan menggunakan perintah
redraw yang berada pada menu view.

7. Mode Selector Toolbar
Terletak pada sudut kiri bawah dari screen layout. Ada 3 jenis mode
selector toolbar yang disediakan oleh ISIS yaitu main modes, gadget, dan
2 D graphics. Mode toolbar tidak dapat disembunyikan dan fungsi —
fungsinya tidak terdapat pada menu bar.

8. Animation Control Panel
Control panel animasi berada pada sudut kiri bawah screen layout. Control
panel animasi ini berfungsi untuk menjalankan dan menghentikan simulasi
rangkaian.

9. Status Bar
Berisi keterangan yang menunjukkan apakah animasi simulasi sedang
berjalan atau berhenti, informasi waktu berlangsungnya animasi, dan lain —

lain.( M.Syahwil, 2017).

2.7 Simbol Flowchart

Flowchart merupakan salah satu cara penyajian suatu algoritma. Sebelum
sebuah program dibuat, alangkah baiknya kalau dibuat logika atau urutan — urutan
instruksi program tersebut dalam suatu diagram yang disebut diagram alur
(flowchart).Diagram  alur dapat menunjukan secara jelas arus pengendalian
algoritma, yakni bagaimana rangkaian pelaksanaan kegiatan. Suatu diagram alir
member gambaran dua dimensi berupa simbol — simbol grafis. (Ahmat F, et. al.

2015).
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Tabel2.10 Simbol — simbol Flowchart

No. Simbol Keterangan
1. Permulaan sub program
Perbandingan, pernyataan, penyeleksian data
2. <> yang memberikan pilihan untuk lengkah
selanjutnya
Penghubung bagian-bagian flowchart yang
] D
berada pada satu halaman
Penghubung bagian-bagian flowchart yang
4.
G berada pada halaman berbeda
5.
[ ] Permulaan/akhir program
6. ) Arah aliran program
@ Proses inisialisasi/pemberian harga awal
7.

Proses penghitung/proses pengolahan data
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Proses input/output data

Ahmat F, et. al. 2015




BAB 111
METODE PENELITIAN
3.1  TahapanPenelitian
agar penelitian ini dapat selesai sesuai dengan tujuan dan jadwal yang
telah ditetapkan maka penulis menyusun langkah — langkah penelian seperti

gambar 3.1 di bawah ini.

Identifikasi masalah

A

Pengumpulan data

\4
Analisis kebutuhan

A 4
Perancangan sistem

\ 4
Implementasi sistem

A 4
Pengujian sistem

Gambar 3.1 TahapanPenelitian

Adapun penjelasan dari tahapan — tahapan penelitian seperti gambar 3.1 diatas

adalah sebagai berikut:

36
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Indentifikasi masalah : disini penulis mencoba melihat kekurangan /
permasalahan yang masih terdapat pada tongkat manual yang dimiliki atau
dipegang tuna netra. Penulis menyimpulkan bawasannya tongkat kayu
yang selama ini digunakan oleh tuna netra dapat diganti dengan alat bantu
penunjuk jalan yang bekerja secara elektronik dan dapat memberikan
petunjuk mengenai kondisi jalan yang ada didepannya kepada netra.
Pengumpulan data : pada tahap ini penulis mengumpulkan data mengenai
penelitian yang telah dilakukan oleh peneliti — peneliti sebelumnya
mengenai tongkat tuna netra. Sekaligus penulis mengumpulkan data — data
perangkat keras dan lunak yang nantinya digunakan dalam perancangan
sistem.

Analisis kebutuhan : pada tahap ini penulis menganalisis secara lebih
mendalam mengenai komponen — komponen perangkat keras dan lunak
yang digukan dalam perancangan.

Perancangan sistem : setelah dilakukan analisis kebutuhan maka
selanjutnya penulis mendesain rancangan hardware yang nantinya dapat
disimulasikan di program protues.

Implementasi sistem : pada tahap ini penulis mengimplementasikan secara
nyata desain rancangan yang telah berhasil.

Pengujian sistem : untuk menarik kesimpulan bawasannya implementasi
sistem telah bekerja dengan baik maka penulis melakukan beberapa

pengujian — pengujian seperti pengujian sensor.
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3.2  MetodePengumpulan Data
Pada penelitian ini penulis mengunakan dua metode dalam proses
pengumpulan data, yaitu:

a. Penelitian Kepustakaan (Library Research)

Pada metode pengumpulan data penelitian kepustakaan penulis
menggunakan buku teks, e-book, jurnal, internet yang memuat angka dan
tulisan serta gambar.

b. Penelitian Lapangan (Field Research)
Pada metode ini penulis melakukan wawancara langsung terhadap seorang
penderita tuna netra untuk memperoleh keterangan atau masalah saat

seorang tuna netra melakukan aktivitasnya sehari — hari.

3.3 Analisis Sistem yang Sedang Berjalan

Analisis sistem merupakan gambaran tentang sistem yang saat ini sedang
berjalan.Sistem yang digunakan masih menggunakan tongkat yang dipukulkan ke
tanah. Saat seorang tuna netra merasakan ada benda yang berada di depanya maka
seorang tuna netra harus berusaha untuk mencari alternatif jalan lain untuk
mendapatkan jalan yang lebih aman.Analisis sistem ini bertujuan untuk membuat

sistem yang baru agar terkomputerisasi sehingga dapat lebih efektif dan efesien.

3.3.1 Flow Chart Sistem yang Sedang berjalan
Flow chat sistem yang sedang berjalan merupakan diagram alur kerja dari
sebuah sistem yang sedang berjalan. Pada penelitian ini, flow chart sistem yang

berjalan di gambarkan pada gambar 3.2 dibawah ini.
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Mengidentifikasi Benda Yang
Bersentuhan Dengan Tongkat

Apakah Feeling
Merasakan bahwa

Tidak

jalanan Aman?

Terus Berjalan <

SELESAI

Hindari Rintangan

Gambar 3.2 Flow Chart Sistem yang Berjalan

Pada flowchart di atas, masi terdapat beberapa kekurangan dengan sistem

konvensional saat ini dikarenakan seorang tuna netra tidak dapat menentukan

benda ataupun keadaan relif dataran secara pasti karena hanya menggunakan

feeling dalam menetukan keadaan yang ada di sekitarnya.
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3.3.2 Analisis Sistem yang ditawarkan

Analisis sistem yang di tawarkan bertujuan untuk mendapatkan solusi baru
dalam hal menanggapi setiap masalah dan kekurangan yang masi terjadi pada
sistem yang sedang berjalan saat ini.Sistem yang di tawarkan menjawab setiap
permasalahan yang ada dengan sistem yang sudah terkomputerisasi dengan

menanamkan sebuah sistem pada sebuah chip mikrokontroller.

3.3.3 Flow Chart Sistem yang ditawarkan

Flowchart sistem yang ditawarkan menampilkan kegiatan yang akan
dilakukan seorang penyandang tuna netra. Seorang penyandang tuna netra terlebih
dahulu harus dikenalkan dengan setiap mode bunyi yang akan di keluarkan oleh
alat. Setiap variable bunyi yang berbeda mewakili perbedaan bentuk kontur
medan yang harus dia tempuh. Gambar 3.3 menampilkan langkah — langkah yang

harus dilakukan seorang tuna netra ketika menggunakan alat yang dibuat.



Inisialisasi Sistem
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Gambar 3.3 Flow Chart Sistem yang Ditawarkan
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3.4  Rancangan Penelitian
Untuk menyelesaikan perancangan alat petunjuk relif dataran untuk tuna
netra maka penulis merancang dua perangkat keras dan lunak. Adapun bentuk dari

rancangan perangkat keras pada penelitian ini sesuai gambar 3.4

3.4.1 perangkat keras

| LCD 2* 16
SENSOR .| ARDUINO »| BUFFER
NANO
| BUZZER
Gambar 3.4 BlokDiagram
Penjelasan blok diagram
Sensor . berfungsi sebagai media pengukur jarak benda
Arduino nano : sebagai pengontrol rangkaian secara keseluruhan
Buffer . sebagai penguat arus yang keluar dari arduino nano

LCD2*16 : untuk menampilkan jarak terukur

Buzzer : berfungsi sebagai indicator pembangkit suara
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3.4.2 Rangkaian Sensor Ultrasonik

Gambar 3.5 Rangkaian sensor ultrasonik
Gambar 3.5 menampilkan rangkaian sensor ultrasonik. Dimana pin Vcc pada
Sensor Ultrasonik dihubungkan ke pin 5 V Arduino Nano. Pin GND pada Sensor
Ultrasonik di hubungkan ke pin GND Arduino Nano. Pin Trigger Sensor
Ultrasonik dihubungkan ke pin 9 Arduino Nano dan Pin Echo Sensor ultrasonik
dihubungkan ke pin 8 Arduino Nano.
3.4.3 Rancangan Rangkaian Buffer

Rangkaian ini diperlukan karena arus yang keluar dari arduino nano begitu
kecil £ 20 mA sehingga arus ini tidak cukup untuk menyalakan buzzer.Untuk
mengatasi hal ini maka penulis menggunakan buffer penggerak dengan nomor IC
74HC541. Pada rancangan alat penunjuk relief  dataran  menggunakan
mikrokontroler arduino nano ada 1 buah buffer yang digunakan dipakai untuk
menggerakan buzzer. Dimana buffer ini dapat menaikkan arus hingga 10 kali dari

arus masuknya.Ada pun sifat-sifat dari I1C ini dapat diterangkan sebagai berikut :



¢ Sifat outputnya sama dengan inputnya.

e Arus yang keluar lebih besar dari pada inputnya.

Masuk ke arduino

nano

Gambar 3.6 IC Buffer Penggerak

Keterangan :
2,3,4,56,7,8,9
18, 17, 16, 15, 14, 13, 12,11

1,19

Ul

19

74L.S541

: Masukan

Keluaran

. Output enabled

| 18
| 17
| 16
| 15
_14
N
| 12

11
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3.4.4 RangkaianLCD 2*16
Untuk menampilkan jarak terukur alat,digunakan LCD16x2baris jenis
standar LM1632. Rangkaian LCD ini sudah dilengkapi dengan rangkaian driver
sehingga bisa berfungsi dengan baik. Adapun skema rangkaian dari pin LCD yang

digunakan dapat dilihat pada Gambar 3.7,sebagai berikut :

LCD1
LMO16L

VSS
VDD
VEE
RS
RW
E
DO
D1
D2
D3
D4
D5
D6
D7

Gambar 3.7 Rangkaian LCD 2 *16
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Pada Gambar 3.7 di atas, model LCD yang digunakan adalah LM1632.Terdapat
port nomor 4,6,11,12,13,14 pada LCD yang terhubung pada port digital yang
terdapat pada Arduino nano. Sedangkan untuk VDD terhubung oleh sumber 5

Volt,VEE pada potensiometer dan VSS pada ground.

3.4.5 Rangkaian Buzzer

GND Vce

Gambar 3.8 Rangkaian Buzzer
Gambar 3.8 menampilkan rangkaian Buzzer. Dimana pin GND pada
buzzer dihubungkan dengan pin GND Arduino Nano. Untuk pin VCC pada
buzzerdi hubungkan secara serial dengan reosistor 220 ohm dan di teruskan ke pin

7 Arduino Nano sebagai output digital.



3.4.6 Rangkaian Keseluruhan
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Gambar 3.9 Rangkaian Keseluruhan

Gambar 3.9 Merupakan rangkaian keseluruhan dari perancangan alat yang

akan dibuat.



3.4.7 Flowchart Perangkat Lunak

START

INISIALISASI

A

APAKAH JARAK > 80 YA TONE 2 —A

TIDAK

APAKAH JARAK ANTARA

79— 70 CM? YA—D TONE 3 —4

TIDAK

APAKAH JARAK < 60 CM YA—D> TONE 4 —

TIDAK

SELESAI

Gambar 3.10 Flowchart Perangkat Lunak
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Keterangan dari flowchart diatas :

1.

2.

8.

9.

Start

Inisialisasi

Apakah jarak lebih besar dari 100 cm

Jika lebih besar dari 100 cm, tone 1 menyala

Jika tidak, apakah jarak antara 90 sampai 80 cm
Jika jarak antara 90 sampai 80 cm tone 2 menyala
Jika tidak, apakah jarak 79 sampai 70 cm

Jika jarak antara 79 sampai 70 cm, tone 3 menyala

Jika tidak, apakah jarak lebih kecil dari 60 cm

10. Jika jarak lebih kecil dari 60 cm, tone 4 menyala

11. Jika tidak, ulangi proses iterasi pada jarak lebih dari 100 cm



BAB IV

HASIL DAN PEMBAHASAN

4.1  AnalisisKebutuhanSistem
Ada pun kebutuhan perangkat keras dan lunak yang digunakan dalam
penelitian ini denganspesifikasikomponensepertitabel 4.1dibawahini :

Tabel 4.1 Tabel kebutuhan hardware

e
O

Kebutuhan Hardware Jumlah (buah)

Transformator ¥ A 1

Diodapenyearah

Kapasitorelektrolit

Led

LCD 2*16

Resistor 1IKQ

Trimpot 20KQ

Buzzer

Ol (N|o|[a|r[w]|dF

IC buffer 74LS541

[HEN
©

Sensor SHR-04

Kabel AC 220

[EEN
=

Rl lRrlRrRrRr]d] S

[EEN
N

Arduino Nano

50



51

Gambar 4.1 hasil akhir alat petunjuk relief dataran untuk tuna netra

Agar perangkat keras yang telah selesai di implementasikan dapat bekerja

sesuai dengan di tujuan penelitian maka harus ada perangkat lunak yang

dimasukkan kedalam arduino nano

yang digunakan. Adapun beberapa

perangkatlunak yang digunakan dalam penelitian dengan spesifikasi seperti table

4.2 dibawabhini :
Tabel 4.2 Tabel Kebutuhan Software
No KebutuhanSofware Spesifikasi
1 | Proteus Profesional 8.0
2 | SistemOperasi Windows 10
3 | Arduino IDE
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4.2 PengujianAplikasidanPembahasan
Untuk membuktikan bahwasannya perancangan alat deteksi permukaan
relief untuk tuna netra berfungsi dengan baik maka penulis melakukan beberapa

pengujian

4.2.1 Pengujian Sensor
Untuk mengetahui apakah sensor ultrasonik SHR-04 yang berfungsi
sebagai pengukur jarak benda yang ada di depannya telah bekerja dengan baik

maka penulis melakukan pengujian hasil pengukuran. Adapun bentuk pengujian

pengukuran seperti gambar 4.1

Gambar 4.2 Pengujian Jarak Sensor

Untuk dapat melakukan pengukuran jarak benda didepan dan bawah tuna
netra, maka pada penelitian ini penulis menggunakan sensor ping SHR 04,

arduino nano dan LCD 2*16. Sensor SHR 04 terdiri dari sebuah pemancar dan
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penerima, untuk mengaktifkannya makamikrokontroler harus mengeluarkan
frekuensi 40KHz yang nantinya akan disalurkan kebagian pemancar sensor ping
SHR-04. Gelombang ultrasonik yang dipancarkan bagian pemancar nantinya akan
dipantulkan kembali oleh setiap benda yang berada di depan. Oleh bagian
penerima sensor ping SHR 04 diterima dan dikonversi menjadi jarak. Hasil
pengukuran nantinya akan ditampilkan melalui LCD 2*16. Adapun hasil
perbandingan pengukuran sensor SHR 04 dengan alat ukur standar jarak seperti
table 4.3 di bawabh ini.

Tabel 4.3 hasil perbandingan pengukuran jarak antara sensor

dengan alat ukur standar.

No. HasilPengukuran
Sensor (cm) Manual (cm)

1. 3 3

2. 5 5

3. 8 8

4. 12 12
5. 16 16
6. 20 20
7. 30 30
8. 40 40
9. 50 50
10. 60 60
11. 70 70
12. 80 80
13. 90 90
14. 100 100
15. 120 120
16. 150 150
17. 175 175
18. 200 200
19. 240 240,5
20. 280 280,5
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Pada pengujian pengukuran jarak 240 dan 280 cm menggunakan alat ukur
meteran maka hasil yang diperolah pada alat ukur menggunakan sensor ultrasonik
menunjukan 240,5 dan 280,5cm. Adapun pseudo code program untuk mengirim
dan menerima data pada sensor adalah sebagai berikut:

void loop() {

// put your main code here, to run repeatedly:

/*Kode untuk mentrigger sensor mengeluarkan gelombang ultrasonik*/

digitalWrite(trigPin, LOW);//Set sinyal trigger menjadi low

delayMicroseconds(5);

digitalWrite(trigPin, HIGH);//Set sinyal trigger menjadi high

delayMicroseconds(10);//*Delay 10 us

[*Membaca hasil dari pin echo berupa waktu tempuh gelombang
ultrasonik dalam microseconds*/

duration = pulseln(echoPin, HIGH);//Menghitung waktu saat pin echo

high
digitalWrite(trigPin, LOW);//Set sinyal trigger menjadi low
delayMicroseconds(5);
digitalWrite(trigPin, HIGH);//Set sinyal trigger menjadi high
delayMicroseconds(10);//*Delay 10 us
duration2 = pulseln(echoPin2, HIGH);//Menghitung waktu saat pin echo
high

[*Memasukkan rumus untuk menghitung jarak dengan sensor

ultrasonik™/
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distance = duration*0.034/2;

distance2 = duration2*0.034/2;
4.2.2 PengujianArduino

Agar arduino nano dapat melakukan pengontrolan secara menyeluruh
pada alat penunjuk relief  dataran untuk tuna netra maka dilakukan pengisian
program kedalam memori flash arduino nano. Tetapi jika pengisian program ini
tidak dapat berlangsung dengan baik maka arduino juga tidak dapat melakukan
pengontrolan dengan baik. Adapun bentuk — bentuk pengujian pengisian

program yang dilakukan adalah sebagai berikut :

AT DR W ot g e tekd

Gambar 4.3 pengujian pengisian program ke arduino nano error
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Gambar 4.3 menunjukkan program yang ditulis setelah sukses setelah dilakukan
pengkomfilean, tetapi error pada saat pengisian (terdapat keterangan error di
bawahnya ada teks warna kuning). Hal ini terjadi karena kesalahan settingan

processor arduino yang digunakan contoh atmega 328.

- RO =
& oregurienghat (T chokests | Arkine 14 o

Fie §0 Shek Toek Heg

Gambar 4.4 Pengujian Pengisian Program ke Arduino Nano Sukses

Gambar 4.4 menunjukkan program yang ditulis setelah sukses setelah dilakukan
pengkomfilean dan pengisian (tidak terdapat teks warnakuning). Hal ini terjadi
karena settingan processor arduino Yyang digunakan telah benar contoh atmega

328 (old bootloader).
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4.2.3 Pengujian Liquid Crystal Display ( LCD)
LCD yang digunakan untuk menampilkan jarak benda yang di depan dan
bawah tuna netra. Dimana nilai jarak yang tertera di LCD bisa terlihat dan

tidak apabila terjadi kesalahan pada penyetelan nilai pada trimpot.

Gambar 4.5 Pengujian LCD

Ketika trimpot diputar kekanan maka tegangan yang jatuh pada VEE LCD
2*16 sebesar 2, 6 V ini meyebabkan tampilan LCD begitu kontras sehingga nilai
yang tertera di layar tidak terlihat. Dan ketika diputar kekiri hingga tegangan
yang jatuh pada VEE LCD 2*16 sebesar 1, 5V maka tampilan nilai yang tertera

pada LCD tampak jelas.
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Adapun pseudo code program untuk menampilkan data pada LCD adalah
sebagai berikut:
void setup() {
/I put your setup code here, to run once:
digitalWrite(bunyi, HIGH);
pinMode(bunyi, OUTPUT);//Setting pin bunyi menjadi output
pinMode(trigPin, OUTPUT);//Setting pin trigger menjadi output
pinMode(echoPin, INPUT);//Setting pin echo menjadi input
Il pinMode(trigPin2, OUTPUT);//Setting pin trigger menjadi output
pinMode(echoPin2, INPUT);//Setting pin echo menjadi input
Serial.begin(9600);//Memulai komunikasi serial
Icd.begin(16, 2); //
Icd.printin("TONGKAT MAGIC"); //lcd menampilkan text nilai=
delay (1000);
Icd.clear();
Icd.print("DIKI PRADANA"); //lcd menampilkan text nilai=
delay (3000);
Icd.clear() ;
¥
4.2.4 Pengujian Buffer
Bentukpengujiannyadengan member logika O atau 1 pada kaki — kaki IC
74HCT541. Dalamhalinijika S1 terbukamakasalahsatumasukandiberilogika 1

makakeluarannyaakanberlogika 1 jugadanjika S1 tertutupmakamasukan IC



diberilogika 0 makakeluarannyaakanberlogika 0.
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Gambar 4.6 Pengujian Buffer 74HCT541 Semua Masukan diberi Logika 1

Table 4.4 Pengujian Buffer Masukan Logika 1

Keluaran
(volt)

No Masukan
(1a0-1b3)

=

1a0

lal

la2

a3

ib0

ibl

ib2

NPT~ WN -
R R P R RN Rl P
oljorjorjolforfor|o|ol

ib3
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Gambar 4.7 Pengujian Buffer 74HCT541 Semua Masukan diberi Logika 0

Table 4.5 Pengujian Buffer Masukan Logika 0

No Masukan Keluaran
(1a0-1b3) (volt)
0 volt

1. la0 N 0
2. lal N 0
3. la2 N 0
4. la3 N 0
5. ib0 N 0
6. ibl N 0
7. ib2 N 0
8. ib3 N 0




5.1

BAB V

PENUTUP

Kesimpulan

Dari hasil pengujian yang telah dilakukan maka penulis dapat menyimpulkan

beberapa halyaitu :

1.

5.2

relief

Untuk merancang alat penunjuk relief dataran bagi tuna netra maka
dibutuhkan sensor SHR -04, arduino nano, buffer dan buzzer. Yang
selanjutnya dirancang sedemikian rupa membentuk suatu alat yang dapat
melakukan pengukuran jarak.

Hasil akurasi daripada alat yang telah selesai dirancang sebesar 90%.
Penelitian ini telah menghasilkan prototipe rancangan alat petunjuk relif
dataran untuk tuna netra menggunakan teknologi sensor untuk membantu
kewaspadaan dan mobilitas tuna netra yang mampu mendeteksi objek pada

jarak 100 cm dengan output berupa suara.

Saran
Adapun beberapa saran yang diusulkan untuk perbaikan dari alat petunjuk
dataran tuna netra antara lain :
Menambah jumlah sensor SHR 04 khususnya pada bagian bawah.
Untuk menambah nilai presisi alat dalam mendeteksi permukaan dataran

maka dapat menggunakan jenis sensor yang lain.
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