3.1

BAB III

METODE PENELITIAN

Perancangan Perangkat Keras
3.1.1 Blok Diagram

Diagram blok pengembangan breastpump elektrik berbasis
mikrokontroler ATMega8535 dilengkapi dengan pengatur waktu dan

tekanan dapat dilihat pada Gambar 3.1.

Up/Down > LCD
»  Buzzer
Enter > /Lt C
»  Driver
Reset > Motor »| Cupping

Program

Gambar 3.1 Blok Diagram.

Tombol Up/Down digunakan untuk pemilihan timer. Tombol Enter
digunakan untuk mengeksekusi program yang telah dipilih melalui tombol
up/down. Reset digunakan untuk membalikan program ke awal, mulai dari
inisialisasi LCD. LCD sebagai tampilan dan buzzer sebagai indikator.
Mikrokontroler ~akan mengeluarkan logika 0 atau 1 dan

mengumpankannya pada driver dan buzzer. Logika 0 dan 1 dari
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mikrokontroler mengatur aktif dan tidaknya driver. Ketika Driver aktif
maka motor bekerja. Ketika motor bekerja, proses cupping/penghisapan

dimulai.

3.1.2 Diagram Mekanis Sistem
Diagram mekanis sistem dari pengembangan breastpump elektrik
berbasis mikrokontroler 4TMega8535 dilengkapi dengan pengatur waktu

dan tekanan dapat dilihat pada Gambar 3.2.

LCD ] Botol
Enter _'»D D D D
Un/Down ? ? T
4—
Reset '

Gambar 3.2 Diagram Mekanis Sistem.

3.1.3 Rangkaian Power Supply

Rangkaian power supply ialah sumber tegangan AC yang akan
diubah menjadi tegangan DC kemudian turun menjadi keluaran 9 Volt dan
5 Volt. Skematik rangkaian power supply dapat dilihat di Gambar 3.3 dan

layout Power Supply dapat dilihat di Gambar 3.4.
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Gambar 3.3 Skematik Rangkaian Power Supply.

Perhitungan untuk pemilihan nilai resistor :

Vin =VR+ VD
15V =IxR+1,5
15V =20mAxR

15V —-15 =20mAxR
135V 200mA xR

R _ 135V
 200mA

R =675 0hm

17



18

Gambar 3.4 Layout Power Supply.

3.1.4 Rangkaian Driver

Rangkaian driver sebagai pengontak dari perintah sistem ke motor
apabila diberi logika 1 maka driver akan bekerja dan relay mengontak
motor untuk bekerja. Skematik dari rangkaian driver dapat dilihat di

Gambar 3.5.

1
J2

= TEAT

Gambar 3.5 Skematik Rangkaian Driver

3.1.5 Rangkaian Minimum Sistem

Minimum sistem digunakan sebagai pengatur atau otak dari alat dan
pengatur driver motor. Skematik dari rangkaian minimum sistem dapat
dilihat di Gambar 3.6 dan layout dari minimum sistem dapat dilihat di

Gambar 3.7.
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Gambar 3.6 Skematik Rangkaian Minimum Sistem.
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Gambar 3.7 Layout Minimum Sistem
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3.2 Perancangan Perangkat Lunak
3.2.1 Diagram Alir

Diagram alir dari breastpump elektrik dapat dilihat di Gambar 3.8.

BEGIN

| Inisialisasi LCD ‘
v

Pengaturan Waktu

v

Motor bekerja

v

Pengaturan Tekanan

v

Yes
Waktu P
\Terc%
0

Volume
Tercapai

A 4

Motor Berhenti

END
Gambar 3.8 Diagram Alir.
Pertama kita memilih waktu yang akan digunakan (1-15 menit),
selanjutnya tekan enter, kemudian motor akan bekerja/memulai
pemvakuman, tekanan mulai bekerja. Setelah itu kita dapat secara manual

mengatur tekanan yang diinginkan dengan cara memutar knop, jika waktu
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sudah tercapai tetapi volume belum tercapai maka motor akan berhenti,
jika waktu belum tercapai dan volume sudah tercapai motor akan berhenti,
jika waktu dan volume sudah tercapai, motor akan berhenti.
3.2.2 Program

Untuk pembuatan program pada modul ini menggunakan aplikasi
AVR dengan bahsa C. Program yang digunakan ialah program ADC
sebagai pengendali driver dan timer sebagai pengontrol waktunya.
Berikut langkah-langkah setting timer :

1. Memilih timer yang digunakan dalam pengaturan fimer dapat dilihat

pada Gambar 3.9.

=Eﬂ- CodevizardAW R - untitled..cowp

File Prograrm Edit Help

[ = b =5 | 2 <& E | -
UsaART | Asnalog Comparatar | a0 | s
1zc | 1 wrire | Tl (126
1 Alphanumernis LD I Sraphic= LI
1 Eit-E ang=d I Froject Informaticor
Chip I Fork= I E =t=rnal 1FH I Timers

Tirn=r I Timnerl I Tir=r= I Watchdogl

Clock Source: [ Supstem Clack "']

c Clock “Walue: [ Timer 0 Stopp=d ~]

[ Owerflowvs Thkerruapt

T ime=r W aloe: ] g

Gambar 3.9 Pengaturan Timer.
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2. Setelah memilih fimer, kemudian atur timer sesuai yang dipilih.

Pemilihan timer dapat dilihat pada Gambar 3.10.

-
&k CodeWizard AVR - untitled.cowp

File Prograrm Edit Help

O |l oEr| G & B2
4
USART | énalog Comparator | ADC | SPI
|12C | 1wdhie | Twi120)
A lphanurmernc LCD I Graphic LCD
EBit-B arnged I Project lnformation
Chip I Forks I E =termal IRC] | Timer=
| TimerDl Tirmer | Tirners I "-.-'-.-"atn:hdcugl
:. Clock S ource: [Syatem Clock "]
[ | Clock Walue: [Timer1 Stopped T]
3
kMode: [Nnrmal top=0=FFFF "-']

k. .-'l'-.:[ Diizcon. - ]Dut. E:[ Dizcon. v]

Input Capt. : [T Moize Cancel =
Intermapt o [ Timerl Overflow =1

walue: 0 b Inp. Capture: 0 k

Comp. & 0 h B: 0O k

Gambar 3.10 Pemilihan Timer.
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3. Kemudian atur clock value untuk mengaktifkan interrupt overflow

timerl. Setting clock value dapat dilihat pada Gambar 3.11.

#k CodeWizardAVR - untitled.cwp

File Program Edit Help
Dl |9 86 |2

USART | Analog Comparatar | A0C | SPI
|2C | 1wire | Twlz0)
alphanurnernc LCD I Graphic LCD
Bit-Banged I Froject Information

Chip I Faorts I External IR Timers

| Tirerd | Timerl | Timer2 I "-.-'-.-"atv:hdn:-gl

Clock Source: [System Clock. ""]

| Clock. % alue: i EZ25.000 kH= - I
kMaode: | Marmal tc IBFBEDBI g&apkpﬁzd
l Cluat. .-'l‘-.:| Dizcon. ::_

156,250 kHz
39,063 kH=

Input Capt. ill__ Moize Cancel i |
Interrupt on: [T Timerl Overflow -
Walue: 0 b Inp. Capture: 0 b

Comp. & 0 h B: 0 h

Gambar 3.11 Setting Clock Value.
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4. Kemudian beri tanda centang pada interrupt on, hal ini berfungsi agar
ada dua program yang berjalan. Setting interrupt on bisa dilihat pada

Gambar 3.12.

&b CodeWizardAVR - untitled.cwp

File Programm Edit Help
edw|Q @ e 2

U5ART | Analog Comparator | ADC SPI
12C 1 “wiire T [120C]
Alphanumenc LCD Graphic LCD
Bit-B anged Froject Information
Chip Fart= E=termal IR Timers

Timerd | Timerl | Timer2 | Watchdog

. Clock Source: | Spstemn Clock -
| Clock Y alue: E£25.000 kHz -
Mode: | Nomal top=04FFFF -
Cluat. .-'1'-.:| Digcon. - |Elut. EI:| Digcon. -

Input Capt. [~ Maise Cancel o
Interrupt o | v R ERE

Walue: 0 b Inp. Capture: 0 b
Comp. &: 0 h B: 0 b

Gambar 3.12 Setting Interrupt On.
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5. Kemudian ubah value dengan setting Obdc. Setting value dapat dilihat

di Gambar 3.13.

&b CodeWizardAVR - untitled.cwp

. W

File Program Edit Help

LI IR

USART | Analog Comparator | ADC SHI

|2 1 Wire T [120C]

Alphanumernic LCD Eraphic LCD

Bit-B anged Project [nfarmation

Chip Ports Extermnal IRG Tirners

Timerd | Timerl | Timer2 | wWatchdog

Clock Source: | Spstem Clock -
Clock W alue: E25.000 kHz -
M ode: | Marmal top=0xFFFF -
Chuat. .-'l‘-.:| Digscon. |Elut. El:| Digcon,.

Irput Capt. | [T Moize Cancel =
Interrupt on: | v BETE SRR R
Walue: Obdc: Inp. Capture: 0 h

Comp. &: 0 bk B: 0 h

Gambar 3.13 Setting Value.




26

Listing program timer diperlihatkan pada Listing 3.1.

void setting timer ()
{
if (b==0)
{
if (PINB.2==0)
{
menit++;delay ms (500);1cd clear();
}
else if (menit>15)
{
menit=0;
}
if (PINB.3==0)
{
menit--;delay ms(500);1lcd clear();
}
else i1if (menit<0)
{
menit=0;

}
}
}

void mulai timer ()
{
if (timer aktif==1)
{
TCCR1B=0x04; PORTD.2=0;
}else
if (timer aktif==0) {TCCR1B=0x00; PORTD.2=1;1}}

void stop timer ()
{
if (menit==0&&detik==0&6&c==1)
{
timer aktif=0;
PORTD.1=1;
}
}

// Declare your global variables here

void main (void)

Listing 3.1 Program Timer.
Listing program timer ini digunakan sebagai pengatuan timer
waktu saat sistem bekeja, waktu yang diatur dalam /isting program

ini yaitu 1 sampai 15 menit dengan metode counter down.



Listing Program ADC diperlihatkan pada Listing 3.2.
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#define ADC_VREF TYPE 0x40

// Read the AD conversion result

unsigned int read adc (unsigned char adc_input)
{

ADMUX=adc_ input | (ADC_VREF TYPE & Oxff);

// Delay needed for the stabilization of the ADC
input voltage

delay us(10);

// Start the AD conversion

ADCSRA |=0x40;

// Wait for the AD conversion to complete
while ((ADCSRA & 0x10)==0);

ADCSRA |=0x10;

return ADCW;

Listing 3.2 Program ADC.

Listing ADC (4nalog To Digital Converter) adalah perangkat

elektronika yang berfungsi untuk mengubah sinyal analog (sinyal

kontinyu) menjadi sinyal digital. Perangkat ADC (4nalog To Digital

Convertion) dapat berbentuk suatu modul atau rangkaian elektronika

maupun suatu chip IC. ADC (4nalog To Digital Converter)

berfungsi untuk menjembatani pemrosesan sinyal analog oleh sistem

digital(Iswanto, 2008).
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3.3 Perancangan Pengujian
3.3.1 Jenis Pengujian
1. Mengukur tegangan menggunakan alat ukur multimeter pada
tekanan breastpump bertujuan untuk perbandingan.
2. Uji tekanan dengan praktek langsung pada ibu menyusui.
3. Kalibrasi tekanan breastpump dengan Dpm.
4. Mengukur waktu dengan menggunakan stopwatch.
3.3.2 Pengolahan Data
Jenis penelitian in1 menggunakan metode Pre Eksperimental dengan
jenis “Ome group Post Test Design” yaitu alat breastpump ini bekerja
dengan tekanan dan timer yang di atur kemudian motor akan berhenti
apabila tekanan tercapai/waktu telah tercapai kemudian proses selesai.
Sehingga penulis hanya melihat hasil tanpa mengukur keadaan

sebelumnya.

Desain dapat digambarkan sbb :

X ——> 0

X = treatment/perlakuan yang diberikan (varibel independen)
O = Observasi (variabel dependen)

Variabel Penelitian

1. Variabel Bebas

Sebagai variabel bebas yaitu daya vakum/tekanan.
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2. Variabel Tergantung
Sebagai variabel tergantung yaitu pengontrol untuk tekanan (knop).
3. Variabel Terkendali

Variabel terkendali terdiri dari tampilan tekanan dan waktu yang

dikendalikan oleh Mikrokontroler 4TMega8535.

3.3.3 Sistematika Pengukuran
1. Rata-Rata Pengukuran
Adalah nilai atau hasil pembagian dari jumlah data yang
diambil atau diukur dengan banyaknya pengambilan data atau

banyaknya pengukuran. Rata-rata pengukuran dirumuskan

sebagai berikut :
— Z Xn (3' 1 )
X =
n
dengan :
X = Rata —rata

Z = Jumlah x sebanyak n
xn

n = Banyak data

2. Simpangan (Error)
Adalah selisih dari rata-rata nilai dari harga yang
dikehendaki dengan nilai yang diukur. Simpangn (error)

dirumuskan sebagai berikut :
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simpangan = x,, — X (3-2)

dengan :
simpangan = Nilai error yang dihasilkan
Xn = Rata — rata data DPM

X = Rata — rata data modul

3. Persentase Error
Adalah nilai persen dari simpangan (Error) terhadap nilai
yang dikehendaki. Presentase error dirumuskan sebagai berikut :

simpangan -
Persentase Error = % x 100% (3-3)
n

dengan :

Persentase Error = Besarnya simpangan/nilai

error dalam %

X, = Rata-rata data kalibrator

4. Standard Deviasi (SD)
Adalah suatu nilai yang menunjukkan tingkat v(derajat)
variasi kelompok data atau ukuran standard penyimpanan dari

rata-ratanya. Jika standard deviasi semakin kecil maka data
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tersebut semakin presesi. Standard deviasi dirumuskan sebagai

berikut :
\/Z(xl - 9?)2 + (XZ - 2)2 + -+ (xn - 2)2 (3_4)
SD =
n—1
dengan :

SD = Standar deviasi
x =Datax
X = Rata-rata

n =Banyak data



