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ABSTRAK

sensor Lltrasonic PING dapat membantu kapien kapal unuk mengetahui jarak
kapal ke pelabuhan sehingga memudahkan dalam pengaturan posisi kapal untuk
parkir, Alat pengukur jarak ini menggunakan sensor Ulirasonic PING schingga
dapat menggantikan alat ukur analog, dimana sensor Ulirasonic PING in
memanfaatkan sifat gelombang suara yang memantul apabila mengenai benda
penghalang, Sensor Ultrasonie PING digital in bekega pada frekuens: 40 He
dengan prinsip perhitungan selang waktu antara saat pulsa ultrasonic dipancarkan
dan saar pulsa dinerima, Selang wakio ini merupakan data vang akan diproses oleh
micrekontroller untuk dijadikan suatu besaran jarak dalam satuan centimeter. Alat
ukur jarak ini berbasis microkontroller AT 89551 dapat menampilkan hasil
pengukuran sampar & gl angka dalam satuan centimeter. Alal ini dapal
menjangkau jarak pengukuran maksimal sampai denagn 300 ¢m dengan jarak
minimal pengukuran 3 ecm. difuar jaruk itu sensor Ultrasonic PING  hasil
pengukurannya  lidak  akurat. Bahasa pemograman  vang  digunakan  pada
microkontroller adalah BASCOM-8051. Dabass pemograman ini lebibh maju
dibandingkan dengan program assembler schingga lebibh mudah dalam permbuatan
dan download program,

Foata kunci (kev words) - Sensor Ultrasonic PING. BASCOM-8051



BABI

PENDANULUAMN

1.1 Latar Belakang

Sebugh kapal besar (Kapal Ferry, Kapal Kargo, Kapal Tanker. dil). ketika tiba di
schush pelabuban, kapal akan mengambil posisi di tengah sebelum parkir ke pinggir
pelabuhan dan ketika akan merapat ke pingair pelabuban diperlukan dua huah kapal
pendorong (kapal wnda £ tlagboat ) dan kapal akan didorong secara bergantian dengan
posisl menvamping ke pinggir pelabuhan.

Jadi, sistem parkir kapal laut di pelabuban masih bersifal konvensional, uniuk
pelaksanaan sistem parkir i banyak kekurangan dan kelemahannva, vaitn dalam hal
biava vang diperlukan untok menppunakan jasa dua buah kapal pendorong, sepert
kita ketahui kapal pendorong membutuhkan operator dan bahan bakar untuk kapal.
belum lagi waktu yang dibutuhkan untuk parkir tersebut. Dan kemungkinan terburuk
adalah apabila kapal tersebut akan parkir, tapi kapal tunda tidak ada sehingga parkir
Rapal akan tertunda sesuar dengan waktu vang diinginkan.

Berdasarkan masalah di atas maka sebapai solusi penulis merancang miniatur
kapal dengan sistem parkir Kapal secara otomatis dan LCD sebapai pedoman 1ampilan
Jarak antara kapal ke pelabuban dengan menggunakan sensor Ultrasonic Ping.
Dengan ultrasonic range meter dapat membantu kapten kapal untuk mengetahui jarak
kapal ke pelabuhan sehingpa memudahkan dalam pengaturan kerja motor untuk

parkir.



Yari  permasalaban  di  atas penulis mengangkot  topic tenong:
"PENDETEKS] JARAK PADA KAPAL LAUT MENGGUNAKAN SENSOR
ULTRASONIC”. Diharapkan sislem ofomatis parkir ini dan pengukur jarak ini dapat
bermantaat pada bidang keteknikan, mudah-mudahan sistem ini berguna untuk sistem

parkir kapal laut.

L2 Tujuan Pembuatan Tugas Akhir
Dalam pembuatan tugas akhir ini, terdapat beberapa tujuan vaitu sebagai
berikut :
a. Memperdalam pengetahuoan dan aplikasi pengontrollan dengan menggunakan
bahasa BASCOM-BU51.
h, Pepulis dapat lebih mengerti dan memahami tentang Hardheare dalam
pembuatan rangkaian driver motor DC dan driver pengunci relay.

¢, Memahami penggunaan sensor Ultrasonic Ping,

1.3 Perumusan Masalah
[hari ursian diatas maka dapat dirumuskan masalah pembuatan tugas akhir ini
sebagai berikut:
|, Bagaimana kerja sensor Ultrasonic Ping,
2. Bagaimana kerja driver motor mengontro] perputaran motor,
3. Bagaimana kerja driver relay penpunci mengatur pengaktifan MO dalam
pengateran ultrasonic ping dalam LECT,

4, Bapaimana bahasa Bascom - RB051,
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1.4 Pembatasan dMasalah

Dalam melaksanakan tugas akhir ini. penulis membatasi masalah sehagni

berikut:

1. Prinsip kerja sensor Lilrrasonic Ping

2. Prinsip ketja driver motor

Lo

Prinsip kerja driver relay pengunci,

1.5 Metode Penyelesaian Tupas Akhir

Pada penyusunan tugas akhir ini metodologi yang digunakan adalab
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Studi literatur
studi atau mempelajar buku-buku teks pendukung yang herkaitan dengan
dasar teori sebapai berikut:
a. Peort Rangkaian sensor Ultrasonic PING.
b, Teori Rangkaian driver motor,
e, Teori Rangkaian driver relay pengunci,
Diskusi
Berupa bimbingan, diskusi dan tanya jawab dengan dosen pembimbing.
Perancangan Sistem
a. Perancangan Hurdware
b. Perancangan Softweare
Pengujian Sistem
A, Pengujian Sensor

b. Pengujian rangkaian driver motor



BABR V

PENUTUFP

Pada kesempatan ini penulis  mengambil  beberapa  kesimpulan  duri

perancangan, pengujian, simulasi. analisa, serta aplikasinya, Serta beberapa saran

vang berkaitan dengan pengembangan Ichih lanjut.

| 5.1 Kesimpulan

|3 Dari hasil perancangan dan uji coba sistem yang dibuat, sensor ultrasonic terbuki

dapat digunakan untuk memenuhi twjuan pengukuran jarak dengan keakuratan
vany tinggi,

Pengukuran jarak terhadap benda-henda dinding semen dan kaca memiliki tingkat
keakuratan vanz berbeda.

Batas pengukuran minimum adalah 3 em, dimana pada jarak dibawah 2 cm
pengukuran tidak begitu akurat karena sodut pantul untuk jarak dekat dari
transduser ultrasonik yang digunakan cukup besar. Sedangkan batas pengukuran
maksimum adalah 300 cm. dimana untuk jam.k diatas 300 centimeter pantulan
vang diterima sudah sangat lemah.

Rangkaian driver relay motor dan driver pengunci relay bekerja denpan baik dan

hasileya sama dengan teori vang telab dipelajar,
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